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本 书 人 全面、 系统 地 介绍 了 使 用 Creo 4.0 进行 产品 运动 仿真 与 分 析 的 过 程 、 方 法 和 技巧 ， 
内 容 包括 Creo 软件 的 基本 设置 、Creo 运动 仿真 与 分 析 入 门 、 机 构 连 接 与 机 构 创 建 、 定 义 电 
动机 、 设 置 分 析 条 件 、 定 义 和 进 行 各 种 机 构 分 析 、 典 型 运动 机 构 、 运 动 仿真 分 析 与 测量 和 
Creo 运动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 等 。 

在 内 容 安 排 上 ， 本 书 紧密 结合 范例 对 Creo 运动 仿真 与 分 析 的 流程 、 构 思 、 方 法 与 技巧 
进行 讲解 和 说 明 ， 这 些 范 例 都 是 实际 生产 一 线 产 品 设计 中 具有 代表 性 的 例子 ， 这 样 安排 能 使 
读者 较 快 地 进入 运动 仿真 与 分 析 实 战 状态 在 写作 方式 上 ， 本 书 紧 贴 软件 的 实际 操作 界面 ， 
采用 软件 中 真实 的 对 话 框 、 操 控 板 和 按钮 等 进行 讲解 ,使 初学 者 能 够 直观 、 准 确 地 操作 软件 ， 
从 而 尽快 上 手 ， 提 高 学 习 效 率 。 

书 中 押 选 用 的 范例 、 实 例 或 应 用 案例 履 盖 了 不 同行 业 ， 有 具有 很 强 的 实用 性 和 广泛 的 适用 
性 。 本 书 附 带 1 张 多 媒体 DVD 学 习 光 盘 ， 盘 中 包含 大 量 运 动 仿真 与 分 析 技 巧 和 具有 针对 性 
的 范例 教学 视频 ， 并 进行 了 详细 的 语音 讲解 。 另 外 ， 光 盘 中 还 包含 本 书 所 有 的 模型 文件 、 范 
例文 件 和 练习 素材 文件 。 

本 书 内 容 全 面 、 条 理 清晰 、 讲 解 详 细 、 网 文 并 成 、 苑 例 丰 宇 ， 可 作为 广大 工程 技术 人 员 
深入 学 习 Creo 的 和 日 学 教程 和 参考 书 ， 也 可 作为 大 中 专 院 校 学 生 和 各 类 培训 学 校 学 员 的 
CAD/CAM/CAE 课程 上 课 及 上 机 练习 教材 。 
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一 上 一 一 一 一 
用 万 
Creo 是 由 美国 PTC 公司 最 独 推 出 的 一 套 博 大 精深 的 机 械 三 维 CAD/CAM/CAE 参数 化 
软件 系统 ,整合 了 PTC 公司 的 Pro/ENGINEER 的 参数 化 技术 、CoCreate 的 直接 建 模 技术 和 
ProductView 的 三 维 可 视 化 技术 。Creo 内 容 普 症 了 产品 从 概念 设计 、 工 业 造 型 设计 、 三 维 
模型 设计 、 分 析 计 算 、 动 态 模 拟 与 仿真 、 工 程 图 输出 ， 到 生产 加 工 成 产品 的 全 过 程 ， 应 用 
范围 涉及 航空 航天 、 汽 车 、 机 械 、 数 控 (NC) 加 工 以 及 电子 等 诸多 领域 。Creo 4.0 是 美国 
PTC 公司 目前 推出 的 最 新 版 本 ， 它 构建 于 Pro/ENGINEER 野火 版 的 成 熟 技术 之 上 ， 新 增 了 
许多 功能 ， 使 其 技术 水 准 又 上 了 一 个 新 的 台阶 。 
本 书 对 Creo 4.0 运动 仿真 与 分 析 的 核心 技术 、 方 法 与 技巧 进行 了 介绍 ， 其 特色 如 下 : 
e@ 内容 全 面 。 与 其 他 同类 书籍 相 比 ， 包 括 更 多 的 Creo 运动 仿真 与 分 析 内 容 。 
e@ ”讲解 详细 、 条 理 清晰 、 图 文 并 成 。 本 书 是 一 本 不 可 多 得 的 Creo 运动 仿真 与 分 析 快 
速 入 门 、 快 速 见效 的 图 书 。 

e@ 拖 例 丰富。 读者 通过 对 范例 的 学 习 ， 可 迅速 提高 运动 仿真 与 分 析 水 平 。 

e@ ”写法 独特 。 采 用 Creo 4.0 软件 中 真实 的 对 话 框 、 操 探 板 和 按钮 等 进行 讲解 ， 使 初 
学 者 能 够 生 观 、 准 确 地 操作 软件 ， 从 而 大 大 提 蜗 学 习 效 率 。 

e@ ”附加 值 高 。 本 书 附带 1 张 多 媒体 DVD 学 习 光 盘 ， 盘 中 包含 大 量 运 动 仿 真 与 分 析 
技巧 和 有 具有 针对 性 的 范例 教学 视频 ， 并 进行 了 详细 的 语音 讲解 ， 可 以 帮助 读者 轻 
松 、 高 效 地 学 习 。 

本 书 由 北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 编 兰 ， 参 加 编写 的 人 员 有 和 外 友 了 刚 、 王 焕 田 、 刘 于 、 雷 保 
珍 、 刘 海 起 、 魏 俊 岭 、 任 意 华 、 簇 路 、 冯 元 超 、 刘 江波 、 周 涛 、 段 进 敏 、 赵 枫 、 邵 为 龙 、 
候 俊 飞 、 龙 宇 、 施 志 杰 、 往 棋 、 高 政 、 孙 润 、 李 倩 倩 、 黄 红 霞 、 尹 泉 、 李 行 、 往 超 、 尹 佩 
文 、 赵 和 大、 王 晓 萍 、 陈 淑 童 、 周 攀 、 吴 伟 、 王 海 波 、 高 策 、 汉 华 超 、 周 思 思 、 黄 光辉 、 党 
辉 、 汉 峰 、 笠 聪 、 平 迪 、 管 获 、 王 平 、 李 友 荣 。 本 书 虽 经 多 次 审 校 ， 但 难免 有 玻 漏 之 处 ， 
恳请 广大 读者 予以 指正 。 

电子 邮箱 : zhanygjames@163.com ”咨询 电话 : 010-82176248，010-82176249。 


编 者 


读者 购书 回馈 活动 : 
活动 一 : 本 书 “ 随 书 光盘 ”中 含有 “读者 意见 反馈 卡 ” 的 电子 文档 ， 请 认真 填写 本 反馈 
卡 ， 并 E-mail 给 我 们 。E-mail: 兆 迪 科技 zhanygjames@163.com， 丁 锋 fengfener@qq.com。 


活动 二 : 扫 一 扫 右 侧 二 维 码 ， 关 注 兆 迪 科 技 官方 公众 微 信 (或 搜索 
公众 号 zhaodikeji)， 参 与 互动 ， 也 可 进行 答疑 。 

凡 参 加 以 上 活动 , 即 可 获得 兆 迪 科技 免费 奉送 的 价值 48 元 的 在 线 课 
程 一 门 ， 同 时 有 机 会 获得 价值 780 元 的 精品 在 线 课 程 。 


本 书 导读 


为 了 能 更 好 地 学 习 本 书 的 知识 ， 请 读者 先 仔细 阅读 下 面 的 内 容 。 
写作 环境 


本 书 使 用 的 操作 系统 为 64 位 Windows 7， 系 统 主题 采用 Windows 经 典 主 题 。 本 书 采 用 
的 写作 监 本 是 Creo 4.0。 


光盘 使 用 


本 书 附 赠 多 媒体 DVD 光盘 1 张 。 为 方便 谈 者 练习 ， 特 将 本 书 所 有 素材 文件 、 已 完成 
的 范例 文件 、 配 置 文件 和 视频 语音 讲解 文件 等 放 入 光盘 中 ， 谈 者 在 学 习 过 程 中 可 以 打开 相 
应 取材 文件 进行 操作 和 练习 。 

建议 读者 在 学 习 本 书 前 ， 将 DVD 光盘 中 的 所 有 文件 复制 到 计算 机 便 盘 的 D 盘 中 ， 在 
光盘 的 Creo4.16 目录 下 共有 3 个 子 目录 。 

(1) Creo4.0_system_file 子 目录 : 包含 一 些 系 统 配置 文件 。 

(2) work 子 目 录 : 包含 本 书 讲解 中 所 用 到 的 文件 。 

(3) video 子 目 录 : 包含 本 书 讲解 中 所 有 的 视频 文件 ( 含 语 首 讲解 )， 学 习 时 ， 直 接 双 击 
某 个 视频 文件 即 可 播放 。 

光盘 中 市 有 “okKk” 扩 展 名 的 文件 或 文件 夹 表示 已 完成 的 范例 。 

相 比 于 老 版 本 的 软件 ，Creo 4.0 在 功能 、 界 面 和 操作 上 变化 极 小 ， 经 过 人 简单 的 设置 后 ， 
几乎 与 老 版 本 完全 一 样 〈 书 中 已 介绍 设置 方法 )。 因 此 ， 对 于 软件 新 老 版 本 操作 完全 相同 的 
内 容 部 分 ， 光 盘 中 仍然 使 用 老 厂 本 的 视频 讲解 ， 对 于 绝 大 部 分 谈 者 而 言 ， 并 不 影 啊 软 件 的 学 
3] 

本 书 约定 


e ”本 书 中 有 关 忌 标 操 作 的 简略 表述 说 明 如 下 。 

单 击 : 将 鼠标 指针 移 人 至 菏 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 左 键 。 
双击 : 将 鼠标 指针 移 全 菏 位 置 处 ， 然 后 连续 快速 地 按 两 次 鼠标 的 顽 键 。 

右 击 : 将 鼠标 指针 移 全 攻 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 也 标的 右键 。 

单 击 中 键 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 中 键 。 

滚动 中 键 : 只 是 深 动 鼠标 的 中 键 ， 而 不 能 控 中 键 。 

选择 (选取 ) 茶 对 象 : 将 鼠标 指针 移 人 至 茶 对 象 上 ， 单 击 以 选取 该 对 象 。 

拖 动 和 对 象 : 将 鼠标 指针 移 至 某 对 象 上 ， 然 后 按 下 鼠标 的 左 键 不 放 ， 同 时 移 
动 肉 标 ， 将 该 对 象 移动 到 指定 的 位 置 后 再 松 开展 标的 元 键 。 


SRS 


e 本 书 中 的 操作 步骤 分 为 Task、Stage 和 Step 三 个 级 别 ， 说 明 如 下 。 

回 ”对 于 一 般 的 软件 操作 ， 每 个 操作 步骤 以 Step 字符 开始 。 

加 ”每 个 Step 操作 步骤 视 其 复杂 程度 ， 下 面 可 含有 多 级 子 操作 。 例 如 Stepl 下 可 
能 包含 (1)、(2)、(3) 等 子 哥 作 ; (太子 哥 作 下 可 能 包 人 省 名、 加 等 子 要 
作 ，(D 子 操作 下 可 能 包 仿 a)、b)、c) 等 子 操作 。 

回 如 末 操 作 较 复杂 ， 需 要 儿 个 大 的 操作 步骤 才能 完成 ， 则 每 个 大 的 操作 玩 以 
Stagel、Stage2、Stage3 等 ，Stage 级 别 的 操作 下 再 分 Step1、Step2、Step3 等 
操作 。 

轴 ” 对 于 多 个 任务 的 操作 ， 则 每 个 任务 局 以 Task1、Task2、Task3 等 ， 每 个 Task 
操作 下 则 可 包含 Stage 和 Step 级 别 的 操作 。 

e@ 已 经 建议 谈 者 将 随 书 光盘 中 的 所 有 文件 复制 到 计算 机 便 盘 的 D 盘 中 ， 因 此 书 中 在 

要 求 设置 工作 目录 或 打开 光盘 文件 时 ， 上 所 述 的 路 径 均 以 “D:” 开 始 。 


软件 设置 


@ 设置 Creo 系统 配置 文件 config.pro: 将 D:\creo4.16\creo4.0_system_file\ 下 的 
config.pro 复制 至 Creo 安装 上 日 录 的 \text 目录 下 。 假 设 Creo 4.0 的 安装 目录 为 
C:\Program Files\PTC\Creo 4.0， 则 应 将 上 述 文 件 复制 到 C:\Program Files\PTC\Creo 
4.0\Common Files\FOOONtext 目录 下 。 退 出 Creo， 然 后 再 重新 司 动 Creo，config.pro 
文件 中 的 设置 将 生效 。 

@ 设置 Creo 界面 配置 文件 creo_parametric_customization.ui: 选择 “文件 ”下 拉 荣 上 
中 的 国清 一 = 十 命令， 系统 弹出 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 ; 在 
“Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 功能 区 区 域 , 单 击 . 不 按钮， 系统 弹出 “ 打 
开 ” 对 话 框 。 选 中 D:\creo4.16\creo4.0_Ssystem_file\ 文 件 严 中 的 creo_parametric_ 
customization.ui 文件 ， 单 击 ” 打开 | 于 按钮 。 


技术 支持 


本 书 主要 编写 人 员 来 自 北 京 兆 迪 科 技 有 限 公 司 , 该 公司 专门 从 事 CAD/CAM/CAE 技术 
的 研究 、 开 发 、 咨 询 及 产品 设计 与 制造 服务 ， 并 提供 Creo、Ansys、Adams 等 软件 的 专业 培 
训 及 技术 咨询 ， 读 者 在 学 习 本 书 的 过 程 中 如 果 遇 到 问题 ， 可 通过 访问 该 公司 的 网 站 
http://www.zalldy.com 来 获得 技术 支持 。 

咨询 电话 : 010-82176248，010-82176249。 
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第 全 章 Creo 软件 的 基本 设置 


;在 使 用 本 书 学 习 Creo 运动 仿真 与 分 析 前 , 建议 进行 下 列 必要 的 操作 和 设 
置 ， 这样 可 以 保证 后 面 学 习 中 的 软件 配置 和 软件 界面 与 本 书 相 同 ， 从 而 提高 学 习 效 率 。 本 章 
主要 包括 以 下 内 容 。 

@ 创建 用 户 文件 目录 

@ 设置 软件 的 工作 目录 

@ 设置 软件 的 启动 目录 

@ (Creo 系统 配置 文件 

@ 设置 软件 的 界面 配置 文件 

@ 工作 异 面 的 定制 


1.1 创建 用 户 文 件 目录 


使 用 Creo 软件 时 ， 应 该 注意 文件 的 目录 管理 。 如 末 文 件 管理 混乱 ， 会 造成 系统 找 不 到 
正确 的 相关 文件 ， 从 而 严重 影响 Creo 软件 的 安全 相关 性 ; 同时 也 会 使 文件 的 你 存 、 删 除 等 
操作 产生 混乱 。 创 建 用 户 文 件 目 录 ， 应 按照 操作 者 的 姓名 、 产 品名 称 ( 或 型 号) 建 并 用户 
文件 目录 。 本 书 要 求 在 DD 盘 上 创建 一 个 名 为 creo_course 的 文件 目录 。 


1.2 贡 置 软件 的 工作 目录 


Creo 软件 在 运行 过 程 中 将 大 量 的 文件 保存 在 当前 目录 中 ， 并 且 也 常常 从 当前 目录 中 自 
动 打开 文件 ， 为 了 更 好 地 管理 Creo 软件 大 量 有 关联 的 文件 ， 应 特别 注意 ， 在 进入 Creo 后 ， 
开始 工作 前 最 要 紧 的 事情 是 “设置 工作 目录 ” 其 操作 过 程 如 下 。 

step1. 选择 下 拉 菜 单 革 B35 一 > 定时 人 对 时 国 op < 请 共生 合 令 (或 单 
击 ” 主 页 ”选项 卡 中 的 5 按钮 )。 

Step2. 在 弹出 的 图 1.2.1 所 示 的 “选择 工作 目录 ”对 话 框 中 选择 “D: ”。 

Step3. 奏 找 并 选取 目录 creo_course。 

Step4. 单 击 对 话 框 中 的 。 绚 焉 ”按钮 。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


完成 这 样 的 操作 后 ， 目 录 D:\creo_course 即 变 成 工作 目录 ， 而 且 目 录 D:\creo course 
也 变 成 当前 目录 ， 将 来 文件 的 创建 、 保 存 、 目 动 打开 、 删 除 等 操作 都 将 在 该 目录 中 进行 。 
在 本 书 中 ， 如 果 未 加 说 明 ， 所 指 的 工作 目录 均 为 D:\creo_course 目录 。 


选择 工作 目录 X | 
号 Bk el-0T k Users OD:) 二 Creo-course "| 村 搜索 .. . 
,让 
观 收 蕊 去 立 件 各 :， 贬 改 日 期 :12-How-11 10:28:40 当 
立 件 名 :|. 尖 型 目录 
EE 立 件 夹 树 确定 取消 (C) 


图 1.2.1 “选择 工作 目录 ”对 话 框 


1.3 ”设置 软件 的 局 动 目录 


Creo 软件 正常 安装 完毕 后 ， 其 默认 的 局 动 目 有 杂 为 C:\Documents and Settings\All 
Users\Documents。 访 目录 也 是 Creo 默认 的 工作 目录 ， 但 由 于 其 路 径 较 长 ， 不 利于 文件 管理 
和 软件 设置 。 本 书 将 Creo 软件 局 动 目 录 设 置 为 Di:\creo_course， 其 操作 步 又 如 下 。 

Stepl. 右 击 桌面 上 的 Creo 图 标 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 好 EE 如 尘 介 今 。 

Step2. 此 时 昌 面 上 弹出 “PTC Creo Parametric 4.0 属性 ”对 话 框 ， 单 击 该 对 话 框 中 的 

快捷 方式 标签 ， 然 后 在 起 总 位 置 避 : 文本 栏 中 输入 D:\ creo_course， 并 单 击 确定 上 扩 包 ， 


说 明 : 进行 上 述 操 作 后 ， 双 击 束 面 上 的 Creo Parametric 4.0 图 标 进 入 Creo 软件 系统 ， 其 
工作 目录 便 自 动 地 设 为 Di:\creo_course。 设 置 好 启动 目录 后 ， 每 次 启动 Creo 软件 ， 系 统 会 自 
动 在 启动 目录 中 生成 一 个 名 为 “trail.txt” 的 文件 。 该 文件 是 一 个 后 台 记 录 文 件 ， 它 记录 了 用 户 
从 打开 软件 到 关闭 期 间 的 所 有 操作 。 读 者 应 注意 保护 好 当前 启动 目录 的 文件 夹 ， 如 果 启 动 目 录 
文件 夹 丢 失 ， 系 统 会 将 生成 的 后 台 记 录 文 件 放 在 桌面 上 .。 


1.4 Creo 系统 配置 文件 


1.4.1 设置 Creo 系统 配置 文件 


用 户 可 以 用 一 个 名 为 Config.pro 的 系统 配置 文件 预 设 Creo 软件 的 工作 环境 , 并 进行 
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全 局 设置 ， 例 如 Creo 软件 的 界面 是 中 文 、 严 文 还 是 中 英文 双语 ， 是 由 menu_translation 
选项 来 控制 的 。 这 个 选项 有 三 个 可 选 的 值 : yes、no 和 both， 它 们 分 别 可 以 使 软件 界面 
设 为 中 文 、 瑞 文 和 中 英文 双语 。 

本 书 随 书 光盘 中 的 Config.pro 文件 对 一 些 基本 的 选项 进行 了 设置 ， 读 者 进行 如 下 操作 
后 ， 可 使 该 Config.pro 文件 中 的 设置 有 效 。 

Step1. 复制 系统 文件 。 将 Di:\creo4.16\Creo 4.0_system_file\ 下 的 Config.pro 复制 到 Creo 
安装 目录 的 \text 目录 下 。 假 设 Creo 4.0 的 安装 目录 为 C:\Program Files\PTC\Creo 4.0， 则 应 将 
上 述 文 件 复制 到 C:\Program Files\PTC\Creo 4.0\FO000\Common Files\text 目录 下 。 退 出 Creo， 
然后 再 重新 启动 Creo，Config.pro 文件 中 的 设置 将 生效 。 

Step2. 如 果 Creo 启动 目录 中 存在 Config.pro 文件 ， 建 议 将 其 删除 。 


1.4.2 ”Creo 系统 配置 文件 加 载 顺 序 


在 运用 Creo 软件 进行 产品 设计 时 , 还 必须 了 解 系统 配置 文件 Config 的 分 类 和 加 载 顺 序 。 
1. 两 种 类 型 的 Config 文件 


Config 文件 包括 Config.pro 和 Config.sup 两 种 类 型 :Config.pro 是 一 般 类 型 的 配置 文件 ; 
Config.sup 是 受 你 护 的 系统 配置 文件 ， 即 强制 执行 的 配置 文件 。 如 果 有 其 他 配置 文件 里 的 
选项 设置 与 这 个 文件 里 的 选项 设置 相 了 矛盾 ， 系 统 将 以 Config.sup 文件 里 的 设置 为 准 。 例 如 ， 
在 Config.sup 中 将 选项 ang_units 的 值 设 为 ang_deg， 而 在 Config.pro 中 将 选项 ang_units 的 
值 设 为 ang_sec， 系 统 启 动 后 则 以 Config.sup 中 的 设置 为 准 ， 即 角度 的 单位 为 度 。 由 于 
Config.sup 文件 具有 这 种 强制 执行 的 特点 ， 所 以 一 般 用 户 应 创建 Config.sup 文件 ,用 于 配置 
一 些 企业 需要 强制 执行 的 标准 。 


2. Config 文件 加 载 顺序 
自 先 假设 : 
@ (Creo 的 安装 目录 为 C:\Program Files\PTC\Creo 4.0。 
@ (Creo 的 司 动 目 系 为 C:\creo_course。 
其 次 假设 在 Creo 的 安 疙 目录 和 局 动 目录 中 放置 了 不 同 的 Config 文件 : 
e@ 在 C:\Program Files\PTC\Creo 4.0\B000\Common Files\text 下 放置 了 一 个 Config.sup 
文件 ， 在 该 Config.sup 文件 中 可 以 配置 一 些 企业 需要 强制 执行 的 标准 。 
e@ 在 C:\Program Files\PTC\Creo 4.0\B000\Common Files\text 还 放置 了 一 个 Config.pro 
文件 ， 在 该 Config.pro 文件 中 可 以 配置 一 些 项 目 组 级 要 求 的 标准 。 
@ 在 Creo 的 启动 目录 Ci\creo_course 下 放置 了 一 个 Config.pro 文件 , 在 该 Config.pro 
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文件 中 可 以 配置 用 户 自 己 喜好 的 设置 。 
局 动 Creo 软件 后 ， 系 统 会 依次 加 载 Config.sup 文件 和 各 个 目录 中 的 Config.pro 文件 ， 

加 载 后 ， 对 于 Config.sup 文件 ， 由 于 其 是 受 保护 的 文件 ， 故 其 配置 不 会 被 窗 新 ; 对 于 
Config.pro 文件 中 的 设置 ,后 加 载 的 Config.pro 文件 会 履 盖 先 加 载 的 Config.pro 文件 的 配置 。 
对 于 所 有 Config 中 都 没有 设置 的 Config.pro 选项 , 系统 保持 它 为 默认 值 。 具体 来 说 ,Config 
文件 的 加 载 顺序 如 下 。 

(1) 首先 加 载 Creo 安装 目录 \text〈 即 C:\Program Files\PTCO\Creo 4.0\B000\Common 
Filesvtext) 下 的 Config.sup 文件 。 

(2) 然后 加 载 Creo 安装 目录 \text〈 即 C:\Program Files\PTCO\Creo 4.0\B000\Common 
Filesvtext) 下 的 Config.pro 文件 。 

(3) 最 后 加 载 Creo 启动 目录 〈 即 C:creo_course) 下 的 Config.pro 文件 。 


1.5 ”设置 软件 的 界面 配置 文件 


用 户 可 以 利用 一 个 名 为 creo_parametric_customization.ui 的 系统 配置 文件 预 设 Creo 软件 
工作 环境 的 工作 界面 〈 包 括 工 具 栏 中 按钮 的 位 置 )。 

本 书 随 书 光 熏 中 的 creo_parametric_customization.ui 对 软件 界面 进行 一 定 设 置 ， 建 议 读 
者 进行 如 下 操作 ， 使 软件 界面 与 本 书 相 同 ， 从 而 提高 学 习 效率 。 

Step1. 进入 配置 界面 选择 “文件 ”下 拉 菜 单 中 的 国 攻 :2 
弹出 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 。 

Step2. 导入 配置 文件 。 在 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 目下 党 区 量 区 区 域 ， 单 击 

号 和 7 于 出 时) “按钮 , 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 导入 自 定 欠 交 件 选项 , 系统 弹出 “打开 ”对 话 框 。 

Step3. 选中 D:\creo4.16\ Creo 4.0_system_file\ 文 件 夹 中 的 creo_parametric_customization. 

ui 文件 ， 单 击 、 打 珠 三 按 钮 ， 然 后 单 击 . 导入 所 有 自 害 匀 按钮 。 


1.6 工作 界面 的 定制 


工作 界面 的 定制 步骤 如 下 。 

Step1. 进入 定制 工作 对 话 框 。 选 择 “ 文 件 ”下 拉 菜 单 中 的 加 ES 一 > 三 | :5 合 
令 ， 即 可 进入 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 。 

Step2. 窗口 设置 。 在 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 训 口 信 直 区 域 ， 即 可 进入 软 
件 “ 窗 口 设置 ”界面 。 在 此 界面 中 可 以 进行 导 般 选项 卡 的 设置 、 模 型 树 的 设置 、 浏 览 颖 设 
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自 定义 窗 口 的 布局 。 
导航 选项 卡 设置 
导航 选项 卡 放 置 :| 在 
导航 窗口 宽度 为 主 窗口 的 百分比 : 
口 显示 历史 记录 选项 卡 
模型 树 设置 
模型 树 放置 作为 导航 选项 卡 的 一 部 分 
浏览 器 设置 
按照 主 窗口 百分比 的 形式 将 浏览 器 寅 度 设置 为 
增 材 制造 口 打开 或 关闭 浏览 器 时 使 用 动画 
i 启动 时 展开 浏览 器 
人 访问 的 页 面 :| 清除 历史 记录 


置 、 辅 助 窗口 设置 以 及 图 形 工具 栏 设置 等 ， 如 图 1.6.1 所 示 。 


脆 明 全 工具 

| oj 且 生 窗口 设 

快捷 荣 单 ea 
福 盘 快捷 方式 a 


已 最 太 尺寸 
图 形 工 具 栏 保 理 
主 窗口 - 图 形 工具 栏 位 症 : 显示 在 项 部 
辅助 窗口 - 图 形 工具 栏 伺 症 : 显示 竺 机 部 
常规 设置 
隐语 的 对 话 框 : 恢 夏 对 语 框 的 显示 


窗口 设置 


许可 
配置 编辑 器 


窗口 设置 : | 收复 吾 从 值 多) 
守信/ 写 出 下】 


导出 配置 Gr)... 确定 取消 


图 1.6.1 “窗口 设置 ”界面 

Step3. 快速 访问 工具 栏 设 置 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对话 框 中 单 击 良 速 丰 同 工 具 翌 
区 域 ， 即 可 进入 “快速 访问 工具 栏 ” 设 置 界面 ， 如 图 1.6.2 所 示 。 在 此 界面 中 可 以 定制 快速 
访问 工具 栏 中 的 按钮 ， 有 共 体 操作 方法 如 下 。 

(1) 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 的 外 下列 位 豆 先 取向 令 亿 ): 下 拉 列 表 中 选择 后 月 前 合 
选项 。 

(2) 在 命令 区 域 中 选择 , 秋 拭 队 未 显示 的 选项， 然后 单 击 | 零 加 由 六 按钮 。 

(3) 单 击 对 话 框 右 侧 的 .县 按钮 和 全 按钮 ， 可 以 调整 添加 的 按钮 在 快速 访问 工具 栏 
中 的 位 置 。 

Step4. 功能 区 设置 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 目 下 妆 荔 能 区 区域 ， 即 
可 进入 “ 目 定 义 功 能 区 ”设置 界面 。 在 此 界面 中 可 以 设置 功能 区 各 选项 卡 中 的 按钮 ， 也 可 
以 创建 新 的 用 户 选项 卡 ， 如 图 1.6.3 所 示 。 

Step5， 导 出 /导入 配置 文件 。 在 “PTC Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 

守信 f 守 出 中 ) “按钮 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 导出 所 有 功能 区 和 快速 访问 工具 栏 自 定 区 选项 ， 系 

统 弹 出 “导出 ”对 话 杠 ;， 单 击 保存 按钮 ， 可 以 将 界面 配置 文件 “creo_parametric_ 
customization.ui” 导 出 到 当前 工作 目录 中 。 
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自 定义 : | 快速 访问 工具 栏 ”| 


选择 右 侧 的 模式 以 进行 更 也 和 自 定 兴 ， 方法 是 将 命令 从 左 人 出 的 列表 或 功能 区 挤 动 至 相应 的 快速 访问 工具 栏 中 


显示 :| 当前 模式 加 
Y 设计 委 件 
口 新 建 … 


时 Flastic Advisor 
加 保存 
a wD 撤消 | 
拭 除 图 形 Cy 重 做 |， 


拭 除 尺寸 界线 3 重新 生成 
拭 除 尺寸 界线 可 ， 
.这 拭 除 当前 
ni ma 
许可 总 托 除 未 用 的 异型 表示 
配置 编辑 器 指定 ... 
指定 区 域 
按 几何 .…， 
部 按 尺 寸 移动 
按 特 征 .…. 
了 挠 性 阵列 . 
泪 排除 
加 提取 主体 


插入 断 点 新 建 层 要 ”| | 生命 名 人 


HK 4 于 ”此 c 上 上 


“| 口 在 功能 区 下 方 显示 快速 访问 工具 栏 0 


写 出 配置 CD).. . 


1.6.2 “快速 访问 工具 栏 ” 设 置 界面 
Creo Parametric 选项 
自 定 X: | 能 
选择 右 侧 的 模式 以 进行 更 羽 和 自 定 兴 ， 方法 是 将 命令 从 左 侧 的 列表 或 功能 区 卸 动 至 选 定 模式 中 。 


显示 :| 当前 模式 。 ”|v | | 所 有 选项 卡 NM 
类 别 : | 所 有 命令 (设计 零件 ) 国 Y 设计 零件 


了 网 模型 
> 由 操作 
Ee p> 加 获取 数据 
更 新近 | * [基准 
增 材 制造 Pp [Vv] 形状 
《 层 亚 荣 单 > » 加 | 工程 
唱 30 打印 * 四 编辑 


写 出 配置 CD) . 


1.6.3 “ 自 定 义 功能 区 ”设置 界面 


第 令 音 。 Creo 运动 仿真 与 分 析 入 门 


4 本 章 主 要 介绍 使 用 Creo 进行 机 构 运 动 仿真 与 分 析 模 块 的 一 般 操 作 过 


程 。 学 习 完 本 章 后 ， 读 者 会 对 Creo 的 机 构 (Mechanism ) 模块 的 界面 和 使 用 方法 有 一 个 快 
速 、 直 观 地 了 解 ， 并 能 掌握 使 用 Creo 进行 机 构 运动 仿真 与 分 析 模 块 的 一 般 流程 。 本 章 主要 


包括 以 下 内 容 。 
@ 相关 术语 及 概念 
@ (Creo 运动 仿真 与 分 析 的 一 般 过 程 
@ ”创建 运动 机 构 模 型 
@ 设置 初始 位 置 
@ 定义 电动 机 
@ 定义 机 构 分 析 
@ 查看 回放 并 输出 结果 


2.1 概 述 


在 Creo 的 机 构 模 块 中 ， AN 析 ， 除 了 得 看 机 构 的 运 
行 状态 ， 检 查 机 构 运 行 时 有 无 磁 撞 外 ， 进行 位 置 分 析 、 运 动 分 机 、 动 态 分 机 、 毅 态 分 
析 和 力 平衡 分 析 ， 为 检验 和 进 一 mbm 


2.1.1 


相 天 术语 及 概念 


在 Creo 的 机 构 梗 其中， 第 用 的 术语 解释 如 下 。 


机 构 ( 机械 装置 ): 由 一 定数 量 的 连接 元 件 和 固定 元 件 组 成 ， 能 完成 特定 动作 的 装 
配 体 。 

连接 元 件 : 以 “连接 ”方式 添加 到 一 个 装配 体 中 的 元 件 。 连 接 元 件 与 它 附着 的 元 
件 间 有 相对 运动 。 

固定 元 件 : 以 一 般 的 装配 约束 (对 齐 、 配 对 等 ) 添加 到 一 个 装配 体 中 的 元 件 。 
定 元 件 与 它 附着 的 元 件 间 没 有 相对 运动 。 

连接 : 指 能 够 实现 元 件 之 间 相 对 机 械 运 动 的 约束 集 ， 如 销 钉 连接 、 滑 块 连接 和 
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柱 连接 等 。 

自由 度 : 各 种 连接 类 型 提供 不 同 的 运动 (平移 和 旋转 ) 限制 。 

@ 环 连接 : 增加 到 运动 环 中 的 最 后 一 个 连接 。 

主体 : 机 构 中 彼此 间 没 有 相对 运动 的 一 组 元 件 (或 一 个 元 件 )。 

@ 基础 机 构 中 国定 不 动 的 一 个 主体 。 其 他 主体 可 相对 于 “基础 ”运动 。 

伺服 电动 机 (驱动 器 ): 伺服 电动 机 为 机 构 的 平移 或 旋转 提供 驱动 。 可 以 在 接头 或 
几何 图 元 上 放置 伺服 电动 机 ， 并 指定 位 置 、 速 度 或 加 速度 与 时 间 的 函数 关系 。 

@ 执行 电动 机 : 作用 于 旋转 或 平移 连接 轴 上 而 引起 运动 的 力 。 


2.1.2 Creo 机构 模块 的 界面 


要 进入 Creo 机 构 模 块 ， 必 须 先 狐 建 或 打开 一 个 北 配 模型 。 下 而 以 一 个 已 完成 运动 念 趴 
的 机 构 模型 为 例 ， 说 明 进 入 机 构 模 块 的 操作 过 程 。 
Step1. 将 软件 的 工作 目录 设置 为 Di\creo4.16\work\ch02.01， 然 后 打开 机 构 装 配 模 型 


linkage_mech.asm.。 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3 
即 可 进入 机 构 模块 ， 此 时 界面 如 图 2.1.1 所 示 。 


吕 襄 PA-”mM- 开 如 7 53 | 到 LINKAGE_ 耳 CH (活动 的 ) - Creo Parametric 4.0 | 
模型 分 析 注释 人 体 模型 ”工具 视图 ”框架 ”应 用 程序 个 人 合 "@ 
| 口 天 ny A Jig 
4 :oa OO 9 上 动 好 /T/A 
> wn 2 EE O 村 伺服 电 5 ee 到 平面 草丛 日 
5 LJ 号 i 十 :五 才 
3 E 站 @ a 这 四 较 终止 条 件 ， 示 主体 胃 3 六 | 
运动 填 接 插入 属性 和 条 件 主体 基准 ~ 天 闭 


QQDyDE 国 > 


| 国 LINKAGE_MECH. ASM 
多 BASE. PRT 
国 9R0D_1.FRT 
国 ORDD 2. FRT 
多 9R0D_3.FRT 


™ 机 构 树 

痊 ， 机 构 

bp 3 主体 
|8 重力 

* 人 连接 

* OG 电动 机 
号 弹 和 六 
妈 阻尼 器 


吕 御 口 @ SERVOMOTOR1 已 经 成 功 创建 . 


2.1.1 机 构 模 块 界 面 
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2.1.3 ”机 构 模 块 且 里 及 按钮 


进入 机 构 模 块 后 ， 系 统 界 面 上 方 显示 图 2.1.2 所 示 的 胡 柯 功能 选项 卡 ， 其 中 包括 所 有 
与 机 构 相 关 的 操作 命令 。 


”机 构 模型 i 注释 小 体 模 型 ”工具 视图 框架 ”应 用 程序 个 人 人 "@ 


文件 
量 | 义 多 司 | /上 动 ”| 如 {A 
EF 0 各 i | 多 J] x8 条 是 一 总 了 
a 
信息 分 析 ~ 运动 。 连接 搬入 | 属性 和 条 件 主体 基准 > 关闭 | | 


图 2.1.2 “机 构 ” 选 项 卡 功能 


图 2.1.2 所 示 的 杭 桔 功能 选项 卡 中 各 区 域 的 功能 说 明 如 下 。 

@ ”信息 : 显示 当前 机 构 中 的 质量 属性 、 机 构图 标 和 细节 信息 。 

@ 本 析 ". 创建 或 查看 机 构 分 析 、 已 有 分 析 结 果 回 放 和 创建 测量 项 目 。 

@ 证 动 : 拖 动 元 件 到 合适 的 位 置 以 便 进 行 仿 真 。 

@ 连接 : 创建 特殊 机 构 的 连接 ， 如 齿轮 、 廿 轮 、 带 传动 和 3D 接触 等 

© 岳 A. . 在 机 构 中 创建 伺服 电动 机 、 执 行 电动 机 、 弹 簧 、 衬 套 、 阻 尼 、 力 和 转 矩 ( 软 

件 中 称 为 扭矩 ) 等 。 

© 尾 性 和 条 件 .设置 质量 属性 、 和 重力、 初始 条 件 和 终止 条 件 。 

© 主 件 : 定义 和 编辑 主体 元 件 。 

@ 基准 ": 创建 基准 特征 。 

© 六 闭 : 退出 机 构 模 块 。 

进入 机 构 模 块 后 ， Go 分 别 显示 模型 树 (图 2.1.3) 和 机 构 树 (图 2.1.4)。 机 
构 树 十 分 有 用 ， 它 显示 了 当前 机 构 中 的 所 有 对 象 。 右 击 机 构 树 中 的 不 同 对 象 ， 可 以 快速 地 
进行 创建 或 编辑 操作 〈 表 2.1.1)。 


”机 构 树 
六 机构 
> 轧 ” 主体 
1 重力 
We = 了 义 连接 
3o 模型 树 | [到 文件 来 浏览 器 | 坟 | 收藏 ee, 
Y 模型 树 叫 > 四 >” 涩 号 弹 稀 
” 机 中 好 阻尼 己 哉 
国 LINEMSE_MECH. AS i 
BASE. FRT ， 酒 初 始 条 件 
部 9R0D_ 1.PRT i 
oRDD 2.FRT © A 
于 oROD 3.PRT a 让 
图 2.1.3 ”模型 树 图 2.1.4 机 构 树 
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表 2.1.1 项 目 与 对 应 的 操作 


项 目 名 称 操 作 
旋转 轴 、 平 移 轴 (在 Connection_name 下 ) 运动 轴 设 置 、 伺 服 电 动机 
旋转 轴 、 平 移 轴 《在 Driver_name 下 ) 运动 轴 设 置 
同 轮 、 柳 、 驱 动 右 、 运 动 定义 新 建 
Camconnection name、Slotconnection _ name、Driver name 编辑 、 删 除 、 复 制 
Motion_def_name 编辑 、 删 除 、 复 制 、 运 行 
回放 演示 .……。 

Playback_name 演示 、 保 存 


2.1.4 主体 


“主体 ”是 机 构 装 置 中 彼此 间 没 有 相对 运动 的 一 组 元 件 〈 或 一 个 元 件 )。 在 创建 一 个 机 
构 装 置 时 ， 根 据 主体 的 创建 规则 ， 一 般 第 一 个 放置 到 装配 体 中 的 元 件 将 成 为 该 机 构 的 “ 基 
础 ”主体 。 以 后 如 果 在 基础 主体 上 添加 固定 元 件 ， 那 么 该 元 件 将 成 为 “基础 ”的 一 部 分 ; 
如 果 添 加 连接 元 件 ， 系 统 则 将 其 作为 另 一 个 主体 。 当 为 一 个 连接 定义 约束 时 ， 只 能 分 别 从 
装配 体 的 同一 个 主体 和 连接 件 的 同一 个 主体 中 选取 约束 参考 。 

进入 机 构 模 块 后 ， 单 击 机 构 功能 选项 卡 主体 区 域 中 的 “突出 显示 主体 ”按钮 血 ， 
系统 将 加 亮 机 构 装置 中 的 所 有 主体 。 不 同 的 主体 显示 为 不 同 的 颜色 ， 基 础 主体 为 绿色 。 

如 果 机 构 装 置 没有 以 预期 的 方式 运动 ， 或 者 如 果 因 为 两 个 零件 在 同一 主体 中 而 不 能 创 
建 连接 ， 就 可 以 使 用 “ 重 定义 主体 ”来 实现 以 下 目的 。 

@ 。 查 明 是 什么 约束 使 零件 属于 一 个 主体 ， 

@ 删除 某 些 约束 ， 使 零件 成 为 具有 一 定 运动 自由 度 的 主体 。 

具体 步骤 如 下 。 

Stepl1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 主体 区 域 中 的 “重新 定义 主体 ”按钮 辐 ， 系统 弹出 “ 重 
新 定义 主体 ”对 话 框 。 

Step2. 在 模型 中 选取 要 重 定义 主体 的 零件 ， 则 对 话 框 中 显示 该 零件 的 约束 信息 ， 如 图 
2.1.5 所 示 ， 并 型 列 显示 约束 类 型 ， 参考 列 显示 各 约束 的 参考 零件 。 

注意 :加 列表 框 不 列 出 用 来 定义 连接 的 约束 ， 只 列 出 固定 约束 。 

step3， 从 大寺 列表 中 选择 一 个 约束 , 系统 即 显示 其 元 件 参 考 和 装配 参考 显示 格式 为 “ 零 
件 名 称 : 几何 类 型 ” 同时 在 模型 中 ， 元 件 参考 以 洋红 色 加 亮 ， 组 件 参 考 以 青色 加 亮 。 

Step4. 如 果 要 删除 一 个 约束 ， 可 从 列表 中 选择 该 约束 ， 然 后 单 击 | 曹 隆 按钮。 根据 主 
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体 的 创建 规则 ， 将 一 个 零件 “连接 ”到 机 构 装置 中 时 ， 结 果 会 使 零件 变 成 一 个 主体 。 一 般 
情况 下 ， 删 除 零件 的 某 个 约束 可 以 将 零件 重 定 义 为 符合 运动 自由 度 要 求 的 主体 。 
Step5. 如 果 要 删除 所 有 约束 ， 则 可 单 击 全 杰克 隆 按钮 ， 系 统 将 删除 所 有 约束 ， 同 时 
零件 被 包装 。 
注意 : 不 能 删除 子 装配 件 的 约束 ， 
Step6. 单 击 强直 按 馈 。 
重新 定 兴 主体 其 


震 者 
重 襄 LINEASE MECH 
称 除 | 全 部 称 除 


元 忻 笃 者 
BASE 


此 本 参考 
LINEASE_NWECH 


帆 移 
曲面 起 移 : |0.0 


职 消 


图 2.1.5 “重新 定义 主体 ”对 话 框 


2.2 Creo 运动 仿真 与 分 析 的 一 般 过 程 


Creo 运动 仿真 和 分 析 是 基于 组 件 进行 的 ， 在 装配 时 使 用 机 械 约束 集 来 连接 元 件 ， 然 后 
进入 机 构 模块 即 可 进行 运动 仿真 和 基本 运动 分 析 。 下 面 简 要 介绍 建立 一 个 机 构 装置 并 进行 
运动 仿真 的 一 般 操作 过 程 。 

Step1. 新 建 一 个 装配 体 模型 。 进 入 装配 环境 ， 单 击 弄 型 功能 选项 卡 。 蕉 ” ”区 域 
中 的 “组 装 ”按钮 吃 ， 向 装配 体 中 添加 组 成 机 构 装 置 的 国定 元 件 及 连接 元 件 。 

Step2. 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 S 5， 进 入 机 构 模块 ， 
然后 单 击 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 即 可 拖 动 机 构 装 置 ， 以 研究 机 构 装 置 移动 
方式 的 一 般 特 性 以 及 可 定位 零件 的 范围 ， 同时 可 创建 快照 来 保存 重要 位 置 , 便于 以 后 查看 。 

Step3. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 包 上 2 ， 可 向 机 构 装置 中 增 
加 凸轮 从 动机 构 连 接 〈 此 步 操作 可 选 )。 
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Step4. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 插 入 ”区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .SP， 可 向 机 构 装 
置 中 增加 伺服 电动 机 。 伺 服 电动 机 可 准确 定义 某 些 接头 或 几何 图 元 应 如 何 旋转 或 平移 。 

Step5. 单 击 机 构 功能 选项 卡 “分 折 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 定 义 机 构 装置 
的 运动 分 析 ， 然 后 指定 影响 的 时 间 范 围 并 创建 运动 记录 。 

Step6. 单 击 机构 功能 选项 卡 ”分 析 ” 区 域 中 的 “回放 ”按钮 二 有， 可 重新 演示 机 构 
装置 的 运动 、 检 测 干涉 、 研 究 从 动 运动 特性 、 检 查 锁定 配置 ， 并 可 保存 重新 演示 的 运动 结 
果 ， 以 便 以 后 查看 和 使 用 。 

Step7. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 邹 析 ”区域 中 的 “测量 ”按钮 关 ， 以 图 形 方式 查看 位 
置 结果 。 


2.3 创建 运动 机 构 模 型 


创建 运动 机 构 模型 是 指 在 零件 设计 完成 后 ， 采 用 “连接 ”的 方式 来 装配 零件 模型 。 如 
果 将 一 个 元 件 以 机 械 约 束 的 方式 添加 到 机 构 模 型 中 ， 则 该 元 件 相 对 于 依附 元 件 具 有 某 种 运 
动 的 自由 度 。 

添加 连接 元 件 的 方法 与 添加 固定 元 件 大 致 相同 ， 进 入 装配 环境 后 ， 首 先 单 击 直 型 功 
能 选项 卡 得” 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 临 ， 并 打开 一 个 元 件 ， 系 统 弹出 图 2.3.1 所 示 
的 “元 件 放置 ”操控 板 。 在 操控 板 的 “约束 集 ” 列 表 框 中 ， 可 看 到 系统 提供 了 多 种 “连接 ” 
类 型 (如 刚性 、 销 和 滑动 杆 等 )， 各 种 连接 类 型 允许 不 同 的 运动 自由 度 ， 每 种 连接 类 型 都 与 
一 组 预定 义 的 放置 约束 相关 联 ,。 例 如， 一 个 销 杀 (Pin) 连接 需要 定义 一 个 国 于 一 约束 和 一 
( 即 平面 对 齐 或 点 对 齐 ) 约束 ， 这 样 销 钉 连接 元 件 就 具有 一 个 旋转 自由 度 ， 而 没有 
平移 自由 度 ， 也 就 是 说 该 元 件 可 以 相对 于 依附 元 件 旋转 ， 但 不 能 移动 。 


文件 模型 分 析 注释 人 体 模 型 了 = 视图 框架 应 用 程序 元 任 距 芭 PDO-O 
一 i 有 
[| 儿 销 了 龟 。 状况 : 未 完成 连接 定义 。 思 ]| 中 ] 中 X 
放置 移动 ” 
局 [Connection 1 (和 宵 ) 
路 轴 对 齐 
选择 元 件 项 
选择 装 本 0 区 
@@ 平移 


图 2.3.1 “元 件 放置 ”操控 板 
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在 向 机 构 装 置 中 添加 一 个 “连接 ”元 件 前 ， 应 知道 该 元 件 与 装置 中 其 他 元 件 间 的 放置 
约束 关系 、 相 对 运动 关系 和 该 元 件 的 自由 度 。 
“连接 ”的 意义 在 于 : 

@ 定义 一 个 元 件 在 机 构 中 可 能 具有 的 运动 方式 。 

@ 限制 主体 之 间 的 相对 运动 ， 减 少 系 统 可 能 的 总 自由 度 。 

向 装配 件 中 添加 连接 元 件 与 添加 固定 元 件 的 相似 之 处 如 下 : 

@ ”两 种 方法 都 使 用 Creo 的 装配 约束 进行 元 件 的 放置 。 

@ 装配 件 和 子 装配 件 之 间 的 关系 相同 。 

向 装配 件 中 添加 连接 元 件 与 添加 固定 元 件 的 不 同 之 处 如 下 : 

@ 向 装配 件 中 添加 连接 元 件 时 ， 定 义 的 放置 约束 为 不 完全 约束 模型 。 系 统 为 每 种 连 
接 类 型 提供 了 一 组 预定 义 的 放置 约束 (如 销 钉 连接 的 约束 集中 包含 “ 轴 对 齐 ” 和 
“平移 ”两 个 约束 )， 人 各 种 连接 类 型 多 许 元 件 以 不 同 的 方式 运动 。 

@ 当 为 连接 元 件 的 放置 选取 约束 参考 时 ， 要 反 转 平面 的 方向 ， 可 以 进行 反 向 ， 而 不 
是 配对 或 对 齐 平面 。 

@ 添加 连接 元 件 时 ， 可 以 为 一 个 连接 元 件 定义 多 个 连接 。 在 一 个 元 件 中 增加 多 个 连 
接 时 ， 第 一 个 连接 用 来 放置 元 件 ， 最 后 一 个 连接 认为 是 环 连接 。 

@ Creo 将 连接 的 信息 保存 在 装配 件 文件 中 ， 这 意味 着 父 装配 件 继承 了 子 装 配件 中 的 
连接 定义 。 

下 面 以 图 2.3.2 所 示 的 连 杆 机 构 为 例 ， 说 明 创建 运动 机 构 模型 的 一 般 过 程 。 

说 明 : 本 章 后 续 有 关机 构 运 动 仿真 与 分 析 的 一 般 操 作 过 程 的 内 容 均 以 图 2.3.2 所 示 的 模 

型 为 范例 进行 介绍 ， 其 内 容 具 有 连贯 性 ， 请 读者 合理 安排 学 习 时 间 。 


图 2.3.2” 连 杆 机 构 模型 


Stage1. 新 建 装配 模型 


局 二 
有 mp UIT 作 肝 。 命令 , 将 工作 日 


Step1. 选择 下 拉 菜 单 文件” p> 于 
录 设 置 为 Di:\creo4.16\work\ch02.03。 

Step2. 单 击 “ 新 建 ” 按 钮 中， 在 弹出 的 “新 建 ” 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 

(1) 选中 类 型 选项 组 下 的 加 加 装配 单 选项 。 
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(2) 选中 子 类 型 -选项 组 下 的 龟 人 上 f 单 选项 。 

(3) 在 名 称 文 本 框 中 输入 文件 名 linkage_mech。 

(4) 通过 取消 | 使 用 吐 认 模板 复 选 框 中 的 “v ”号 ， 取 消 “ 使 用 默认 模板 ”。 

(5) 单 击 该 对 话 框 中 的 副 焉 按钮 。 

Step3. 在 系统 弹出 的 “新 文件 选项 ”对 话 框 (图 2.3.3) 中 进行 下 列 操作 。 

(1) 选取 适当 的 装配 模板 。 在 模板 选项 组 中 选取 mas_asm_desi 本 模板 命令 。 

(2) 对 话 框 中 的 两 个 参数 DESCRIPTION 和 MODELED_BY 与 PDM 有关， 一 般 不 对 
此 进行 操作 。 

(3) | 复制 天 联 冯 图 复 选 框 一 般 不 用 进行 操作 。 

(4) 单 击 该 对 话 框 中 的 部 下 按钮 。 

完成 这 一 步 操 作 后 ， 系 统 进入 装配 模式 (环境 )， 此 时 在 图 形 区 可 看 到 三 个 正 交 的 装配 
基准 平面 (图 2.3.4)。 


新 区 件 选 项 x 
模板 


mmns_asm_ desl er : 测 览 .. . 

衬 

LIITLLbs asm_deslgr SM_TOP 
1rdbs_ asm_ecad ASM_F 

1ILbs_ flat harness 


mmks_asm_ desl er 
mmns_asm_ desl er 


口 复制 关联 给 图 
取消 ASM_RIGHT 
图 2.3.3 “新 文件 选项 ”对 话 框 图 2.3.4 ”三 个 正 交 的 基准 平面 


Step4. 隐藏 冯 配 基准 。 

(1) 设置 模型 树 的 显示 项 目 。 在 模型 树 界面 中 选择 有 ”ep 尖 树 过 沽 器 外， 命令， 
在 弹出 的 “模型 树 项 ”对 话 框 中 选中 [特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 对 话 框 中 的 荀 到 按钮 。 

(2) 隐藏 基准 平面 ,在 模型 树 中 选取 基准 平面 ASM_RIGHT、ASM_TOP、ASM_FRONT 
并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 立 命 令 。 


Stage2. 增加 第 一 个 固定 元 件 : 基 座 (base) 零件 


Step1. 引入 基 座 零件 。 
(1) 单 击 罚 型 功能 选项 卡 “ 矢 ” ”区 域 (图 2.3.5) 中 的 “组 装 ” 按 钮 上 (或 单 


组 装 


击 .” 以 钮 )， 在 弹出 的 菜单 中 选择 有 世 时 六 B 先 项 ， 如 图 2.3.6 所 示 。 


组 装 。。 拖 封装 
? DMO! a = 
rr 拨 性 向 所 选 的 组 件 添加 挠 性 元 件 
图 2.3.5 “元 件 ” 区域 图 2.3.6 “组 装 ” 子 荣 单 


冬 ” 区 域 及 ”菜单 的 命令 说 明 如 下 。 

@ 号 组 装 : 将 已 有 的 元 件 (零件 、 子 装配 件 或 骨架 模型 ) 装配 到 装配 环境 中 。 用 
“元 件 放置 ”对 话 框 ， 可 将 元 件 完整 地 约束 在 装配 件 中 。 

@ (创建 ) 选择 此 命令 ， 可 在 装配 环境 中 创建 不 同类 型 的 元 件 : 零件 、 子 装配 
件 、 骨 架 模 型 及 主体 项 目 ， 也 可 创建 一 个 空 元 件 。 

@ 日 (重复 ): 使 用 现 有 的 约束 信息 在 装配 中 添加 一 个 当前 选中 零件 的 新 实例 ， 但 
是 当选 中 零件 以 “ 软 认 ?或 “国定 ”约束 定位 时 无 法 使 用 此 功能 。 

@ 封装 : 选择 此 命令 可 将 元 件 不 加 装配 约束 地 放置 在 装配 环境 中 ， 它 是 一 种 非 
数 形 式 的 元 件 装 配 。 

@ 包括 : 选择 此 命令 ， 可 在 活动 组 件 中 包括 未 放置 的 元 件 。 

e@ 捞 性 : 选择 此 命令 可 以 向 所 选 的 组 件 添 加 挠 性 元 件 (如 弹簧 )。 

(2) 此 时 系统 弹出 文件 “打开 ”对 话 框 ， 选 择 基 座 零 件 模型 文件 base.prt， 然 后 单 击 

打开 | 三 按钮 。 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ” 操控 板 ， 并 在 图 形 区 中 显示 图 2.3.7 所 示 的 


模型 。 


将 元 件 诺 加 到 组 件 
在 活动 组 件 中 包括 未 放置 的 元 件 
在 没有 严格 放置 规范 的 情况 下 同 组 件 添加 


3D 拖 动 轴 系 
\ 


图 2.3.7 引入 基 座 零件 


Step2. 完全 约束 放置 基 座 零件 。 

(1) 在 图 2.3.8 所 示 的 “元 件 放置 ”操控 板 中 单 击 估 按钮， 隐藏 图 2.3.7 所 示 的 3D 拖 
动 轴 系 。 

(2) 单 击 茂 置 按钮 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 点 默认 选项 ， 将 元 件 按 默 认 放 置 ， 
此 时 操控 板 中 显示 的 信息 为 腾 本 亮 要 开 , 说 明 零 件 已 经 完全 约束 放置 ; 单 击 操控 板 中 的 中 
按钮 。 
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机 械 连接 约束 列表 ”普通 装配 约束 列表 Ws 口 
A 


一 


I I - es DD 'S A 心 
文件 ~ | 模型 ” 分析 注释 ! 演 染 人 体 模 型 1 工具 ”视图 应 用 程序 框架 ”元 兰 其 印 


1 | 
: 1 一 一 le 
| |， 用户 定 党 6 多 自动 6 0. 00 中 。 状况 : 无 芍 束 嘱 ||| 加 ， 


破 轩 | 移动 | 进项 | 兵 性 | 属性 


日 集 3 用 户 定 久 ) [9 约束 已 启用 a 

中 自动 ee ] [距离 
选择 元 件 项 人 角度 坊 移 

选择 装配 项 Say Ti 

新 纵 攀 素 偏 称 | 重 全 

0.00 反射 上 法 向 

| 全 共 面 

新 建 集 ee 状况 三 可 

Gy 相 切 

全， 固定 

旧 默认 


图 2.3.8 “元 件 放 置 ” 操 控 板 
说 明 : 
@ 由 于 基 座 零件 在 机 构 中 是 一 个 固定 的 主体 ， 所 以 这 里 添加 上 且 默认 约束 (零件 坐标 
系 与 装配 坐标 系 重合 ) 使 其 固定 即 可 。 
@ Step2 中 的 且 上 默认 约束 也 可 以 直接 在 图 2.3.8 所 示 的 普通 装配 约束 列表 中 直接 
选取 。 
e@ ”在 默认 情况 下 ， 查理 区 域 显示 的 是 普通 后 如 果 在 机 械 连接 约束 列 
表 中 选择 一 种 连接 ， 则 站 下 区 域 的 显示 将 会 发 生变 化 。 


Stage3. 添加 第 一 个 运动 元 件 : 连 杆 1 (rod_1) 


Step1. 引入 连 杆 1。 单 击 下 型 功能 选项 卡 各” 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 吃 ， 打 
开 名 为 rod_1.prt 的 零件 ， 此 时 出 现 “元件 放 置 ” 操 控 板 。 

说 明 : 第 二 个 零件 引入 后 ， 可 能 与 第 一 个 零件 相距 较 远 ， 或 者 其 方向 和 方位 不 便于 进 
了 约束 放置 ， 此 时 需要 将 零件 移动 到 合适 的 位 置 以 便 添 加 约束 。 

Step2. 移动 连 杆 1 至 合适 位 置 。 

(1) 在 元 件 放置 操控 板 中 单 击 _ 获 动 按钮， 系统 弹出 图 2.3.9 所 示 的 “移动 ”界面 。 

(2) 在 运动 类 型 下 拉 列 表 中 选择 莉 吸 对 选项 . 

(3) 选取 运动 参考 。 在 “移动 ”界面 中 选中 加 轿 二 国字 面 审 和 再 单 选项 (在 视图 平面 中 移 
动 元 件 )。 

(4) 在 绘图 区 单 击 左 键 并 移动 鼠标 ， 可 看 到 连 杆 1 随 着 女 标 的 移动 而 平移 ， 将 其 从 图 


2.3.10 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.11 中 的 位 置 2 后 ， 再 次 单 击 左 键 。 
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运动 类 型 【 阅 移 
图 在 视图 平面 中 相对 | Et 


中 运动 天 考 话 转 


平移 | 平滑 ™ 


相对 0. D00 0. oon 


2.3.9 “移动 ”界面 


连 杆 位 置 2 

图 2.3.10 位 置 1 图 2.3.11 位 置 2 

说 明 : 

e 在 “移动 ”界面 的 运动 类 型 下拉 列 表 中 选择 国 于 项 ， 可 以 旋转 模型 

@ 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 单 击 委 按钮 ， 显示 拖 动 轴 系 ， 拖 动 轴 系 中 的 轴 或 平面 可 
以 移动 、 旋 转 模 型 。 

@ ”放置 元 件 时 ， 在 不 打开 若 弄 界面 的 前 提 下 ， 可 以 使 用 快捷 键 平移 和 旋转 要 装配 
的 元 件 ， 具 体 方法 是 : 先 同时 按 住 Ctrl 键 和 Shift 键 ， 按 住 鼠 标 右键 并 拖 动 光标 可 
以 平移 模型 ， 按 住 鼠 标 左 键 并 拖 动 光标 可 以 在 视图 平面 内 旋转 模型 ， 按 住 鼠 标 中 
键 并 拖 动 光标 可 以 全 方位 旋转 模型 。 

@ 在 元 件 放置 操控 板 中 ， 单 击 团 按钮 即 可 打开 一 个 包含 要 装配 元 件 的 辅助 窗口 (再 
次 单 击 团 按 钮 即 可 关闭 辅助 窗口 ) 如 图 2.3.12 所 示 。 在 此 窗口 中 可 单独 对 要 装 
入 的 元 件 进行 缩放 、 旋 转 和 平移 ， 这 样 就 可 以 将 要 装配 的 元 件 调 整 到 方便 选取 装 
配 约束 参考 的 位 置 ， 也 可 以 直接 在 辅助 窗口 中 选取 约束 参考 . 

(5) 调整 连 杆 1 的 位 置 ， 将 连 杆 1 旋转 到 图 2.3.13 所 示 的 方位 。 


加 和 尽 加 品名 | 昌 | 和 党 攻 | > 


图 2.3.12 ”辅助 窗口 图 2.3.13 ”旋转 连 杆 1 
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Step3. 创建 连 杆 1 和 基 座 之 间 的 “ 销 (Pin) ”连接 。 
| (1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 ， 如 图 2.3.14 所 示 。 


文件 "| | 模型 ”分 析 ”注释 注 染 ”人体 模 型 ”工具 ”视图 ”应 用 程序 框架 | | 元 人 # 训 “PP 全 "@ 


[| 了 人 |- 。 [0.00 7 (| a: 本 RE。 回回 | 有 


训 


破 罗 | 移动 | 选 珊 | 措 性 | 属性 


日 Connection_51 ( 销 } 约束 已 局 用 
小 轴 对 齐 用 户 定 愉 
器 惠 站 于 | 

rr Cs | 喇 | 刚性 
选择 装配 项 一 加 sm 
是 于 和 篇 移 六 圆柱 
0.00 |*|[ 反 向 让, 平面 

扰 吕 让 
新 建 信 未 完成 连接 定义 。 eg 焊 续 
= 轴承 
盐 常规 
二 6D0F 
1 万 向 

2e 楼 


图 2.3.14 “元 件 放 置 ” 操 控 板 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 不 喜 按钮， 分 别 选取 图 2.3.15 中 的 两 条 


轴线 ( 连 杆 1 中 孔 的 中 心 轴线 和 基 座 左 侧 安装 轴 的 中 心 轴线 为 莉 池 加 约束 参考 ， 此 时 
藤 站 界面 如 图 2.3.16 所 示 。 

(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 2.3.15 中 的 两 个 平面 为 
制 连 杆 在 安装 轴 上 的 平移 自由 度 ， 此 时 ， 莫 重 界面 如 图 2.3.17 所 示 。 


轴 对 齐 ， 选取 这 两 条 元 件 轴线 < 、_ 
\ 


约束 的 参考 ， 以 限 


’ 


平移 : 选取 这 两 个 元 件 表面 ， 


图 2.3.15 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


辐 Comection 1 (四 ) 光束 已 且 用 
率 轴 对 齐 ee 
ROD 1:&3( 轴 ):FB( 拉 伸 | ee 
名 FASE:A 4( 轴 ):F7( 拉 伸 : 二 三 
平移 
旋转 轴 0.00 尾 同 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 2.3.16 “放置 ”界面 (一) 
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局 Commection 1 上 咎 肯 ) 她 束 已 局 用 
轴 对 齐 os, 
日 平移 约束 类 型 


| oD_1: 曲 面 :了 5 科 伸 4) | 下 本 人 Y 
有 BAsE: 曲 面 :F7 ( 拉 伸 4) | 偏 迄 
上 @ 旋转 轴 0.00 反 千 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 2.3.17 “放置 ”界面 《二 ) 

说 明 : 

@ 如 果 约 束 参考 选择 错误 ， 可 以 先 单 击 操控 板 中 的 国语 式 ， 在 下 方 的 约束 
参考 文本 框 中 单 击 要 替换 的 对 象 ， 重 新 选取 即 可 。 也 可 以 右 击 要 修改 的 对 象 ， 选 
择 “ 移 除 ” 命 令 将 其 移 除 . 

@ 单 击 界面 中 的 “Connection_1( 销 )”，， 可 以 修改 连接 的 名 称 、 反 转 连 接 方向 以 及 更 
改 连接 类 型 ， 如 图 2.3.18 所 示 。 


放下 | 秦 动 | 选项 | 接 性 | 尾 忆 


三 Connmection 1 这 肯 ) 阿 成 启用 集 
中 轴 对 齐 
平移 集 名 称 
入 旋转 轴 (Connection 1 
集 尖 型 
池 销 =| 于 站 
完成 连接 定 久 。 


图 2.3.18 “放置 ”界面 (三 ) 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 1 的 放置 ， 如 图 
2.3.19 所 示 。 


图 2.3.19 ”完成 连 杆 1 的 放置 
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Stage4. 添加 第 二 个 运动 元 件 : 连 杆 2 (rod_2) 


Step1. 引入 连 杆 2。 单 击 模型 功能 选项 不 。 ”区 域 中 的 “装配 ”按钮 屿 ， 打 
开 名 为 rod_2.prt 的 零件 ， 此 时 出 现 “ 元 件 放 置 ”操控 板 。 
Step2. 移动 连 杆 2 至 合适 位 置 。 将 其 从 图 2.3.20 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.21 中 的 位 置 


2 后 再 次 早 击 左 键 。 
i 1 yy 
二 2 


2.3.20 位置 1 图 2.3.21 位 置 2 


Step3. 创建 连 杆 2 和 基 座 之 间 的 “ 销 (Pin) ”连接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 豆 豆 按钮 ， 分 别 选取 图 2.3.22 中 的 两 条 
轴线 ( 连 杆 2 中 孔 的 中 心 轴线 和 基 座 右 侧 安装 轴 的 中 心 轴线 ) 为 配 训 量 约 束 参 考 ， 此 时 
总 年 界面 如 图 2.3.23 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 元 件 轴线 < -~ 


人 
平移 ， 选 取 这 两 个 元 件 表面 “ 
2.3.22 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmection 2 {和 芍 束 已 启用 
| ROD 2:k 3 得 ):F6( 拉 伸 | | ee 
名 PASE:h 5 得 ):F12 ( 控 伸 . Es 
平移 
旋转 轴 0.00 庶 阿 
状况 
和 完成 连接 定义 。 


2.3.23 “放置 ”界面 (一 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 2.3.22 中 的 两 个 平面 为 BE 缠 约束 的 参考 ， 以 限 


制 连 杆 在 安装 轴 上 的 平移 自由 度 ， 此 时 剖 吾 界面 如 图 2.3.24 所 示 。 
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己 Connection 2 [和 芍 束 已 局 用 

轴 于 齐 

中 平 乏 光束 类型 

如 R00_2: 曲面:F5 ( 拉 伸 _1) 了 本 人 " 

| 出 BAsF: 曲面 :P12 ( 拉 伸 5) 偏 乏 

旋转 轴 0.00 | 

状况 

新 建 集 完成 连接 定义 。 


2.3.24 “放置 ”界面 (二 ) 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 2 的 放置 ， 如 图 
2.3.25 所 示 。 


2.3.25 ”完成 连 杆 2 的 放置 


Stage5. 添加 第 三 个 运动 元 件 : 连 杆 3 (rod_3) 


Step1. 引入 连 杆 3。 单 击 模 钳 功能 选项 卡 条” 区 域 中 的 “装配 ”按钮 吃 ， 打 
开 名 为 rod_3.prt 的 零件 。 

Step2. 移动 连 杆 2 至 合适 位 置 。 将 其 从 图 2.3.26 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.27 中 的 位 置 
2 后 再 次 早 击 左 键 。 


连 杆 位 置 1 
\ 
\ 
\ 
\ 
\ 
\ 


2.3.26 位 置 1 2.3.27 位 置 2 


2 连 杆 位 置 2 


Step3. 创建 连 杆 3 和 连 杆 1 之 间 的 “ 销 (Pin)” 连 接 1。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 单 击 查 直 按钮， 选取 图 2.3.28 中 的 两 条 轴线 为 莉 潜 上 崩 约 束 参考 ， 此 时 站 豆 界 
面 如 图 2.3.29 所 示 。 
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轴 对 齐 : 选取 这 两 条 元 件 轴 线 、 、 
\ 


2 


平移 :选取 这 两 个 元 件 表面 


图 2.3.28 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 1 


辐 Comnmection 3 [四 ) 光束 已 且 用 
率 轴 对 弃 ge 
全 RDD_3:A 3 后):76 物 伸 | | | 上 a 
同和 ROD_1:&.9( 轴 ):F7 ( 拉 伸 . 到 
平移 
g 旋转 轴 0.00 | 
ee 状况 
这 寺 ， 完成 注 接 定 义 。 


图 2.3.29 “放置 ”界面 (一) 


约束 的 参考 ， 此 时 束 喜 界面 如 图 2.3.30 


(3) 选取 图 2.3.28 中 的 两 个 平面 为 


所 示 。 
辐 Comection 3 (生肖 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 


名 作 R0D 3: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1) .二 重合 = 
Ron_1: 曲 面 :FT 冬 伸 4) | 放 和 


日 旋转 轴 0.00 | 
状况 

新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 2.3.30 “放置 ”界面 (二 ) 


Step4. 创建 连 杆 3 和 连 杆 2 之 间 的 “ 销 (Pin)” 连 接 2。 

(1) 在 亚 二 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 路 销 选项。 

(2) 选取 图 2.3.31 中 的 两 条 轴线 为 配 涵 时 约 束 参考 ,此 时 京 下 界面 如 图 2.3.32 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 
二 二 ”这 两 条 元 件 轴线 


、_ 平 移 ， 选取 这 
两 个 元 件 表面 


图 2.3.31 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 2 
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外 PConmnection 3 攻 肯 ) 二 芍 束 已 启用 
思 Comnneetion 4 虑 肖 ) 
中 轴 对 齐 约束 天 型 
ROD_ 3:h 9 ( 轴 ):F6 成 
名 ROD_2:&_9( 轴 ):F8 堪 偏 移 
盏 其 0.00 | 
已 旋转 轴 下 
新 建 集 ee 
完成 连接 定 以 。 


图 2.3.32 “放置 ”界面 (一 ) 


久 融 约束 的 参考 ， 此 时 了 下 于 界面 如 图 2.3.33 


(3) 选取 图 2.3.31 中 的 两 个 平面 为 
所 示 。 
Step5. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 3 的 放置 ， 如 图 


2.3.34 所 示 。 


FConnection 3 虑 肖 ) 和 她 束 已 启用 
己 Connection 4 { 们 肖 ) 
轴 对 章 约束 基业 
中 平移 | 重合 
吕 . 汪 
月 R00_3: 曲面 :15 iii 篇 移 
人 RDD 2: 曲面 :F8 ( 拉 伸 . 0 00 后 疝 
总 旋转 轴 下 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 2.3.33 “放置 ”界面 (二 ) 图 2.3.34 ”完成 连 杆 3 的 放置 


Stage6. 验证 机 构 连 接 
Step1. 再 生 模 型 。 单 击 模 娃 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ” 按钮 蝶 ， 再 生 


Step2. 拖 动机 构 。 投 住 Ctrl 键 和 Alt 键 ， 拖 动 连 杆 1， 可 以 观 聚 机 构 的 连接 状况 。 

Step3. 再 次 再 生 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 

说 明 : 采用 快捷 键 拖 动机 构 中 的 运动 元 件 ， 可 以 快速 检查 机 构 的 装配 和 运行 情况 ， 如 
果 机 构 不 能 拖 动 或 拖 动 时 机 构 发 生 腊 第 的 位 置 移动 , 则 需要 检查 机 构 的 连接 设置 是 否 正确 。 


2.4 妈 置 初始 位 置 


当 机 构 疤 配 完成 后 ， 即 可 进入 仿真 便 块 进行 运动 仿真 。 在 开始 仿真 乙 前 ， 需 要 设置 机 
构 中 主要 部 件 的 初始 位 置 ， 这 样 可 以 使 机 构 的 每 次 仿 丰 都 从 初始 位 置 开始 运行 ， 你 证 运动 
仿真 的 一 致 性 和 分 析 的 准确 性 。 否 则 ， 机 构 运 动 仿真 将 从 当前 位 置 或 上 一 次 仿真 的 结束 位 
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置 开 始 运 行 。 

设置 初始 位 置 一 般 需 要 和 “ 拖 动 ” 命 令 一 起 配合 使 用 ， 在 机 构 模 块 中 ， 单 击 机 和 将 功 
能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 苇 ， 可 以 用 鼠标 对 主体 进行 “ 拖 移 (Drag)”。 
该 功能 可 以 验证 连接 的 正确 性 和 有 效 性 ， 并 使 我 们 能 深刻 理解 机 构 并 置 的 行为 方式 ， 以 及 
如 何以 特殊 格局 放置 机 构 装 置 中 的 各 元 件 。 在 拖 移 时 ， 还 可 以 借助 接头 禁用 和 主体 锁定 功 
能 来 研究 各 个 部 分 机 构 萎 置 的 运动 。 拖 移 过 程 中 ， 可 以 对 机 构 装置 进行 担 照 ， 这 样 可 以 对 
重要 位 置 进行 保存 。 担 照 时 ， 可 以 捕捉 现 有 的 锁定 主体 、 茶 用 的 连接 和 儿 何 约束 。 

拖 动 元 件 的 方法 有 点 拖 动 和 约束 定位 。 在 拖 动 元 件 时 ， 如 果 该 机 构 无 需 定 义 一 个 准确 的 
初始 位 置 ,， 可 以 采用 点 拖 动 的 方法 定义 大 致 位 置 ， 该 方法 与 前 文中 介绍 的 快捷 移动 方法 (CCtnl 
键 和 Shift 键 配 合 拖 动 ) 较 相 似 。 如 采 机 构 初 始 位 置 要 求 较 准确 ， 可 以 采用 局 级 拖 动 和 约束 
定位 的 方法 来 定位 元 件 。 

下 面 以 2.3 小 节 中 浅 配 完成 的 机 构 模 型 为 例 ， 说 明 设 置 初 始 位 置 状 态 的 一 般 过 程 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo4.16\work\ch02.04， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ”按钮 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 站， 系统 弹出 图 
2.4.1 所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 。 


和 高 级 扼 动 选 项 
绪 具 甘 正 世 芷 吾 砷 
夫 考 坐标 系 
RR | WCS 
抱 动 点 位 置 


并 财 


了 | 


图 2.4.1 “ 拖 动 ”对 话 框 
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连 杆 1， 可 以 观察 到 连 杆 1 上 出 现 拖 动 点 《显示 为 小 方块 ， 拖 动 点 的 位 置 与 选择 连 杆 1 时 
单 击 的 位 置 有 关 )， 如 图 2.4.3 所 示 。 


| 拖 动 位 置 点 


Step4. 采用 点 拖 动 记录 快照 1。 
(1) 在 “ 拖 动 ”对 话 框 中 确认 “点 拖 动 ” 信 按钮 被 按 下 ， 在 机 构 中 单 击 图 2.4.2 所 示 的 | 


图 2.4.2” 拖 动 连 杆 1 图 2.4.3 快照 1 


(2) 移动 鼠标 ， 即 可 按照 机 构 的 连接 条 件 使 机 构 运 动 。 

(3) 拖 动 连 杆 1 至 图 2.4.3 所 示 的 大 致 位 置 ， 再 单 击 雇 标 左 键 。 

拖 动 元 件 时 鼠标 的 操作 说 明 如 下 。 

@ 鼠标 左 键 : 接受 当前 主体 的 位 置 。 

@ 鼠标 中 键 : 取消 刚才 执行 的 拖 移 。 

@ 鼠标 右键 : 取消 刚才 进行 的 拖 移 ， 并 退出 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

(4) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 因 区 域 中 的 着 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
CSnapshotl )。 

注意 : 移动 时 不 要 按 住 鼠 标 左 键 不 放 ， 单 击 选择 拖 动 点 后 ， 松 开 左 键 再 移动 鼠标 。 

2.4.1 所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 部 分 功能 按钮 说 明 如 下 。 

@ “: 显示 选 定 的 快照 ， 将 机 构 中 的 位 置 调整 为 快照 中 记录 的 位 置 。 

e@e 少 : 将 当前 快照 中 某 个 元 件 的 位 置 替换 为 其 他 快照 中 的 位 置 。 

@ 了 旦 : 以 当前 屏幕 中 的 元 件 位 置 将 代 快照 中 的 旋 曲 约束 

位 置 3 

@ 邮 :， 选 定 的 快照 可 以 被 导入 到 工程 图 中 。 

@ ”和 %: 删除 选 定 的 快照 。 

Step5. 采用 定 问 约束 记录 快照 2。 

(1) 在 “ 拖 动 ” 对 话 框 中 单 击 图 2.4.4 所 示 的 刍 到 选 
项 卡 ， 然 后 单 击 “ 定 向 ”按钮 北 。 

(2) 在 模型 中 选取 图 2.4.5 所 示 的 基 座 (base) 中 的 
基准 平面 RIGHT 与 连 杆 1 (ROD_1) 中 的 基准 平面 TOP 


sa XE 上 Oo 


Dm 


图 2.4.4 “约束 ”选项 卡 
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为 定 疝 参考 ， 定 义 这 两 个 平面 将 平行 定位 ， 如 图 2.4.6 所 示 。 
说 明 : 这 里 的 约束 仅 用 于 当前 快照 中 的 元 件 定 位 ， 元 件 的 拖 动 将 受到 约束 的 限制 ， 但 
对 其 他 快照 以 及 机 构 原 先 的 机 械 连接 均 无 影响 。 


选取 这 两 个 平面 
信 


1 N 


图 2.4.5 选取 定 癌 参考 图 2.4.6 定向 结果 


2.4.4 所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 “约束 ”选项 卡 部 分 功能 按钮 说 明 如 下 。 


习 (对 齐 两 个 图 元 )， 选择 元 件 中 的 两 个 点 、 线 或 平面 对 齐 ， 

荆 (配对 两 个 图 元 )， 选择 两 个 平面 配对 ， 

J (定向 两 个 曲面 ): 选择 两 个 平面 使 其 平行 或 成 一 定 角度 ， 角 度 值 可 以 在 “ 约 
束 ” 选 项 卡 下 方 的 “ 偏 移 ” 文 本 框 中 输入 . 

得 (运动 轴 约 束 ) 通过 设置 运动 轴 的 值 来 指定 元 件 位 置 。 

节 (主体 -主体 锁定 约束 ): 将 两 个 主体 锁定 在 一 起 。 

1 总 ( 启用 /禁用 连接 ) 将 机 构 中 的 某 个 连接 禁用 。 
(删除 选 定 约束 ):; 删除 选中 的 约束 。 

39 ( 仅 基 于 约束 重新 连接 )， 在 其 后 的 文本 框 中 可 以 输入 “对 齐 ” 与 “配对 ”的 
束 的 偏 移 距 离 ， 以 及 “定向 ”约束 的 角度 和 “运动 轴 ” 约 束 的 值 。 


(3) 记录 快照 2。 单 击 对 话 框 当 首 快 黑 区 域 中 的 十 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 2 
(Snapshot2 )。 

Step6. 采用 定 问 约束 记录 快照 3。 

(1) 在 “ 拖 动 ” 对 话 框 中 单 击 快 办 选项 卡 ， 如 图 2.4.7 所 示 ， 然 后 双击 “Snapshot1”， 
将 模型 位 置 调整 到 快照 1。 


(2) 单 击 各 束 选项 卡 ， 单 击 “ 运 动 轴 约 束 ” 按 钮 广 ， 选 取 图 2.4.8 所 示 的 运动 轴 为 定义 
对 象 。 


加 
快 申 鸭 束 选 此 运动 轴 
Sn snapshotl 
Snapshot? > 
Fd \ 
Ea 
PY 


图 2.4.7 “快照 ”选项 卡 图 2.4.8 ”选取 运动 轴 
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(3) 在 图 2.4.9 所 示 的 吕 按 钮 右 侧 的 文本 框 中 输入 值 -15， 并 按 Enter 键 。 
(4) 记录 快照 3。 单 击 对 话 框 当前 快 时 区 域 中 的 看 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 3 
CSnapshot3 )， 如 图 2.4.10 所 示 。 


高 级 皂 动 选项 


图 2.4.9 ”输入 约束 值 图 2.4.10 快照 3 
Step7. 再 生 模型 。 单 击 措 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 台 ， 再 生 
模型 。 
Step8. 保存 机 构 模 型 。 
说 明 : 


@ 要 将 “快照 ”用 作 机 构 装 置 的 分 解 状 态 ， 可 在 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 癸 虹 选项 卡 中 
选取 一 个 或 多 个 快照 ,然后 单 击 大 按钮 ,这 样 这 些 快 照 便 可 在 “装配 模块 ”和 “ 工 
程 图 ”中 用 作 分 解 状态 。 如 采 改 变 快 照 ， 分 解 状态 也 会 改变 。 当 修改 或 删除 一 个 
快照 ， 而 分 解 状态 在 此 快照 中 处 于 使 用 状态 的 时 候 ， 需 注意 以 下 几 点 。 

回 “对 快照 进行 的 任何 修改 将 反映 在 分 解 状态 中 。 

加 ”如果 删 除 快 照 ， 会 使 分 解 状态 与 快照 失去 关联 关系 ， 分 解 状态 仍然 可 用 ,但 
独立 于 任何 快照 。 如 果 接 着 创建 的 快照 与 删除 的 快照 同名 , 分 解 状 态 就 会 与 新 
快照 关联 起 来 。 

e@ ”在 “ 拖 动 ”对 话 框 的 约束 选项 卡 中 单 击 按钮 型 | ( 主体 - 主体 锁定 约束 )， 然 后 先 
选取 一 个 导 引 主体 ， 再 选取 一 组 要 在 拖 动 操作 期 间 锁 定 的 随 动 主体 ， 则 拖 动 过 程 
中 随 动 主体 相对 于 导 引 主体 将 保持 固定 ， 它 们 之 间 就 如 同 粘 接 在 一 起 ， 不 能 相互 
运动 。 这 里 请 注意 下 列 两 点 。 

回 要 锁定 在 一 起 的 主体 不 需要 接触 或 邻接 。 

回 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 后 ， 所 有 的 锁定 将 被 取消 ， 也 就 是 当 开 始 新 的 拖 移 时 ， 
将 不 锁定 任何 主体 或 连接 。 


2.5 ”定义 电动 机 


在 Creo 的 仿 丰 中， 能 使 机 构 运 动 的 “驱动 ”有 伺服 电动 机 、 执 行 电动 机 和 力 / 转 完 等 。 
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其 中 伺服 电动 机 最 常用 ， 当 两 个 主体 以 单个 自由 度 的 连接 进行 装配 时 ， 伺 服 电动 机 可 以 驱 
动 它们 以 特定 方式 运动 。 添 加 伺服 电动 机 ， 是 为 机 构 运 行 作 准 备 。 电 动机 是 机 构 运动 的 动 
力 来 源 ， 没 有 电动 机 ， 机 构 将 无 法 进行 仿真， 

在 机 构 模块 中 添加 伺服 电动 机 有 下 面 两 种 操作 方法 。 

方法 一 : 在 图 2.5.1 所 示 的 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 后 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ” 按 
钮 号 ， 

方法 二 ， 如 图 2.5.2 所 示 ， 右 击 机 构 树 中 的 站 眼 节 点 ， 选 择 半 命令 。 

本 节 将 继续 以 上 一 小 节 的 模型 为 例 ， 介 绍 添加 伺服 电动 机 的 基本 操作 过 程 ， 其 他 驱动 
类 型 以 及 伺服 电动 机 的 运动 方式 在 本 书 的 后 续 章 节 中 再 行 介绍 。 


并 机 构 
2 主体 
J 重力 
bp 人 以 连接 | 
OY 电动 机 


9 夯 六 剖 建 | 
i 罗 力 ” 创 蛙 新 园 元 
于 执行 电动 机 号 弹 入 ee z 


由 力 / 扭 拭 才 阻尼 器 好 阻尼 器 


和 寺 有 
插入 由- 力 / 扫 短 
图 2.5.1 机 构 功能 选项 卡 图 2.5.2 机 构 树 


Step1. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo4.16\work\ch02.05， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ”按钮 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 拖 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .》， 系 统 弹出 图 2.5.3 所 示 
的 “电动 机 ”操控 板 。 


对 机构 模型 分 析 注释 人 人 体 模 型 JE 视图 框架 ”应 用 程序 车 莹 规 DOr bd 
| >9， | ! 个 项 尺 向 | | 驱动 数量 : | hngular Positlv | | deg 国 数 类 型 : | 党 里 | 中 S60 Vx 
参考 轮廓 详细 信息 属性 


图 2.5.3 “电动 机 ”操控 板 
Step4. 选取 参考 对 象 。 选 取 图 2.5.4 所 示 的 销 连 接 为 参考 对 象 。 
选 此 销 连接 


\ 
\ 


\ 


图 2.5.4 选取 参考 对 象 
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Step5. 设置 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 ， 苇 夺 后 明寺 思 选项 卡 ， 在 驱动 厅 星 区 域 的 下 
拉 列 表 中 选择 加 a Velocity 选项 ， 在 四 燥 类 时: 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 在 “A” 文 | 


本 框 中 输入 值 60， 如 图 2.5.5 所 示 。 

说 明 : 这 里 设置 的 参数 含义 是 定义 连 杆 1 和 基 座 之 间 的 “ 销 (pin ) ”连接 为 参考 对 象 ， 
在 销 连 接 的 约束 下 ， 由 于 基 座 固定 ， 连 杆 1 相对 于 基 座 绕 “ 轴 对 齐 ” 中 的 轴线 进行 匀速 旋转 
运动 ， 角 速度 为 60”/s ( 度 每 秒 ) 。 


Step6. 单 击 对 话 框 中 的 委 按 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 ， 此 时 机 构 中 将 显示 图 2.5.6 
所 示 的 伺服 电动 机 符号 。 


驱动 数量 


hneular Velocity deg 上 see 
ArgtLLatr 了 0sl+lom 
初始 装 迹 hneular Velocity 
hnenlar hocel eratinor 


使 用 当前 位 秆 作为 初始 值 


Tor que 
电动 机 函数 i 
音量 
国 堵 类 型 :| 常 里 9 一 一 一 一 一 > 科 坡 
全 抽 物 线 
hh: ID.Dobooobb ”| |deg 上 see 和 项 式 
辆 伺服 电动 机 符号 
图 形 二 \ 
国 mii 
人 速度 
LL 在 单 济 图 形 中 LL 加 速度 
图 2.5.5 “轮廓 详细 信息 ” 选项 卡 图 2.5.6 定义 伺服 电动 机 


Step7. 再 生 模型 。 单 击 神 型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生 
模型 。 
Step8. 保存 机 构 模 型 。 
说 明 : 
@ 如果 需要 修改 电动 机 的 参数 ， 可 以 右 击 图 
2.5.7 所 示 的 机 构 树 中 对 应 的 伺服 电动 机 节 
点 ， 选 择 当 命令 ， 即 可 返回 到 “伺服 电动 
机 定义 ”对 话 框 ， 可 以 在 该 对 话 框 中 重新 
定义 和 参数， 
@ 单 击 于 型 选项 卡 中 的 与 同 按钮 ， 可 以 反 
转 伺 服 电动 机 的 旋转 方向 。 


图 2.5.7 机 构 树 
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2.6 ”定义 机 构 分 析 


当 机 构 模型 创建 完成 并 定义 伺服 电动 机 后 , 便 可 以 对 机 构 进行 基本 的 位 置 分 析 , 在 Creo 
机 构 模 块 中 ， 可 以 进行 位 置 分 析 、 运 动 分 析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 和 力 平衡 分 析 ， 不 同 的 
分 析 类 型 对 机 构 的 运动 环境 要 求 也 不 同 。 

使 用 位 置 分 析 模 拟 机 构 的 运动 ， 可 以 记录 在 机 构 中 所 有 连接 的 约束 下 各 元 件 的 位 置 数 
据 ， 分 析 时 可 以 不 考虑 重力 、 质 量 和 摩擦 等 因素 ， 因 此 只 要 元 件 连接 正确 ， 并 定义 伺服 电 
动机 便 可 以 进行 位 置 分 析 。 

在 机 构 模块 中 定义 机 构 分 析 有 下 面 两 种 操作 方法 。 

方法 一 : 在 图 2.6.1 所 示 的 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 “ 细 折 ~。 区域 中 的 “机 构 分 析 ，” 
按钮 党 ,。 

方法 二 :如 图 2.6.2 所 示 ， 右 击 机 构 树 中 的 分 析 节点 ， 选 择 记 命令 。 


让 力 / 扭 拭 
i 书 
区 | 加 贞 @ 知 一 一 
机 构 ”回放 ”测量 “ 四 
分 析 可 mn” 创 建新 图 元 
ee 
图 2.6.1 机 构 选项 卡 0 


本 方 将 继续 以 上 一 小 节 的 模型 为 例 ， 介 绍 定义 基本 位 置 分 析 的 操作 过 程 。 
Stepl. 将 工作 目录 设置 为 D:\creo4.16\work\ch02.06， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 
进入 机 构 模 块 。 
Step3. 选择 命令 。 单 击 “分析” ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 , 营 ， 系 统 弹出 图 2.6.3 所 
示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 
2.6.3 所 示 的 "分析 定 义 ? 对 话 框 下 于 项 选项 卡 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 。 
@ | 图形 号 示 区 域 : 用 于 设置 运动 的 开始 时 间 、 终 止 时 间 和 动画 时 域 。 
莘 二 有 闻 .设置 机 构 开始 运行 的 时 间 . 
攻 度 和 由 梧 ， 使 用 攻克 本 可 | 、 [IE 用 和 [天 天 中 六 署 动画 时 域 ， 
可 加 初 各 多 使 用 国生 和 国王 没 置 动 画 时 域 . 
结束 时 间 : 设置 机 构 终止 的 时 间 。 
而 现 设置 动画 时 域 的 总 帧 数 ， 总 帧 数 = 帧 频 x (终止 时 间 - 开 始 时 间 ) +1. 
帆 类 : 设置 动画 时 域 的 帧 频 ， 即 动画 运行 时 的 每 秒 采样 帧 数 ， 帧 频 越 大 动画 


凶 外 和 多 册 


骨折 定 藉 


名 称 
hnalwsislefinitionl 


类 型 
位置 

首选 项 | 电动 机 
图 形 显示 
开始 时 间 
长 度 和 师 频 
结束 时 间 
帧 数 

帧 二 
最 小 间隔 


视 定 的 图 元 


初 姐 邵 站 


人 
,| 当 用 | 

I 
〇 快照 


图 2.6.3 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


加 其 和 加 局 : 动画 运行 时 每 帧 之 间 的 采样 时 间 间 隔 ， 与 帧 频 同 步 设置 动画 运行 速 
度 ， 最 小 间隔 =1/ 帧 频 。 

并 正 的 图 瑟 区域: 设置 机 构 运行 时 锁定 的 主体 或 连接 。 

回 地 (创建 主体 锁定 ) : 单 击 该 按钮 后 首先 需要 选取 锁定 主体 的 参考 元 件 ， 然 
后 可 以 选择 其 他 主体 与 参考 元 件 锁定 在 一 起 ; 如 果 单 击 该 按钮 按 和 鼠标 中 键 后 再 
选择 主体 ， 则 可 以 将 选择 的 主体 锁定 在 基础 ( 预先 定义 固定 的 主体 ) 之 上 , 在 
运动 分 析 时 ， 锁 定 的 主体 之 间 相 对 固定 。 

回 “人 总 ( 创 建 连 接 锁定 ) : 单 击 该 按钮 ， 选 择 一 个 连接 后 按 鼠 标 中 键 ， 则 该 连接 

在 运动 分 析 时 国定 在 当前 的 配置 ， 不 发 生 运 动 。 

回 1 总 (启用 /禁用 连接 ) : 单 击 该 按钮 ， 选 择 一 个 连接 后 按 鼠 标 中 键 ， 则 该 连接 
在 运动 分 析 时 禁用 。 

回 “ 关 (删除 图 元 ) : 删除 选中 的 锁定 项 目 。 
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Step4. 定义 分 析 类 型 。 在 基本 下拉 列 表 中 选择 世 和 直选 项 。 

Step5. 定义 图 形 显示 。 在 直选 项 选项 卡 的 落 率 时 间 文本 框 中 输入 值 20。 

Step6. 定义 初始 配置 。 在 廊 薄 氏 站 区域 中 选择 时 全 加 : 单 选项 ， 在 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 Snapshot2 为 初始 配置 ， 然 后 单 击 守 按钮 。 

Step7. 定义 电动 机 设置 。 单 击 电动 未 选项 卡 ， 在 图 2.6.4 所 示 的 界面 中 可 以 添加 或 移 
除 仿真 时 运行 的 电动 机 ， 也 可 以 设置 电动 机 的 开始 和 终止 时 间 。 在 本 例 中 ， 采 用 系统 默 


认 的 设置 。 
分 析 定 尖 x 
名 称 
MnalvsisDefinitionl 
类 型 
位 置 
首选 项 电动 机 
电动 机 自 至 
Setvollototr1 开始 之 目 Es 
[mm 
上 
Es 
运行 (R) 确定 || 取消 


图 2.6.4 “电动 机 ”选项 卡 


2.6.4 所 示 的 “分 析 定义 ”对 话 框 电动 机 选项 卡 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 。 

@ 电动 机 : 当 机 构 中 有 多 个 电动 机 时 ， 选 择 当 前 运行 中 的 电动 机 。 

@ 自 和 至 : 单 击 下 方 的 “开始 ”和 “终止 ”字符 ， 可 以 设置 电动 机 的 启动 和 结 
时 间 。 

@ 种: 添加 新 的 电动 机 设置 行 。 

@ 时 : 移 除 选 定 的 电动 机 设置 行 。 

e@ 里: 添加 所 有 电动 机 至 当前 仿真 中 。 

Step8. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 运行 {8B) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 

状况 。 

说 明 : 

@ ” 当 分 析 结 果 运 行 完 成 后 , 不 管 是 否 修改 了 分 析 参 数 , 如果 再 次 单 击 ' 丐 征 (8) 按钮 ， 
系统 都 会 弹出 图 2.6.5 所 示 的 “确认 ”对 话 框 ， 提 示 是 否 要 履 盖 上 一 组 分 析 结 果 。 
因此 ， 如 果 需 要 得 到 多 组 新 的 分 析 结果 ， 需 要 再 次 单 击 “ 机 构 分 析 ” 按 钮 . 锅 ， 新 


He | 
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建 多 组 机 构 分 析 。 


@ 当 机 构 连接 装配 错误 ， 机 构 无 法 运行 时 ， 系 统 会 弹出 图 2.6.6 所 示 的 “错误 ”对 话 
框 ， 此 时 要 终止 仿真 并 检查 机 构 的 连接 。 


千 误 - 装配 先 央 ! Xx 


确认 Xx 
不 能 满足 机 构 芍 束 。 
芷 会 语 中 选 下 的 一 站 疾 采 无 法 组 装机 构 。 
已 并 有 小 。 售 想 密 盖 它 网? 

[Wf 失败 时 发 出 登 党 

天 中 止 号 

图 2.6.5 “确认 ”对 话 框 图 2.6.6 “错误 ”对 话 框 
@ 仿真 运行 过 程 中 ,界面 右 下 方 会 显示 图 2.6.7 所 示 的 进度 条 , 显示 仿真 的 运行 进度 ， 


单 击 其 中 的 | 多 按钮 可 以 强行 终止 仿真 进度 ， 
Step9， 完成 运动 分 析 。 单 击 ”到 定 按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 
说 明 : 此 时 在 机 构 树 中 将 显示 一 组 分 析 结 果 及 回放 结果 ， 如 图 2.6.8 所 示 。 右 击 吨 折 节 
点 下 的 分 析 结果 MmasisDefinitiani 位置) ， 即 可 对 当前 结果 进行 编辑 、 复 制 和 删除 等 操作 . 


了 Oy 电动 机 
” GY 伺服 
kb GY 电动 机 1 尺度 - LINEAGE_MECH) 
夸 力 
局 弹 ee 
sy” 阳 尼 器 
这 补 但 乾 菏 | 国 复制 
中- 力 / 扭 距 
名 举止 条 忻 日 信息 } 
es ee 1 日 起 
4 I a lal ws1 slleerre : 
0。 前 i 
图 2.6.7 仿真 进度 条 图 2.6.8 ”机 构 树 


Step10. 保存 回放 结果 。 
(1) 单 击 可 构 功能 选项 卡 分 折 区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 图 2.6.9 所 示 的 
“回放 ”对 话 框 。 


回放 


人 局 回 XX 
2 


dhnalysislefinitionl 


诈 挤 检测 设置 ... 

史 片 排 宪 | 显示 前 沐 
显示 时 间 
条 由 排 定 


图 2.6.9 “回放 ”对 话 框 
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(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 回 ， 系 统 弹 出 “保存 分 析 结果 ”对 话 框 ， 


采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ” 保 夺 ”| 以 钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 
(3) 单 击 其 中 的 关闭 控 钮 ， 关 闭 “ 回 放 ” 对 话 框 。 
说 明 : 右 击 机 构 树 国 议 节 点 下 PnalysisDefinitionl， 选 择 保存 命令 ， 也 可 以 保存 回放 结果 。 
单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 呼 ， 再 生 


Step11. 再 生 模型 。 


Step12 保存 机 构 醒 型 。 


2.7 查看 回放 并 输出 结果 


完成 一 组 仿 丰 后 ， 可 以 将 机 构 的 运动 状况 输出 为 视频 文件 ， 也 可 以 根据 结 末 对 机 构 的 
运行 情况 、 关 键 位 置 的 运动 轨迹 、 运 动 状 态 下 组 件 干涉 等 进行 进一步 的 分 析 ， 以 便 检验 和 


改进 机 构 的 设计 。 
本 节 将 继续 以 上 一 小 和 的 模型 为 例 ， 介 绍 碍 看 回放 并 输出 视频 文件 的 一 般 操 作 过 程 。 


Stepl. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo4.16\work\ch02.07， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 
Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 访 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 


进入 机 构 模 块 。 
Step3. 选择 命 令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 人 析 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹出 图 


2.7.1 所 示 的 “回放 ”对 话 框 (一 )。 


回访 其 
名 记 回 X 多 办 
结果 集 
hnalwslisDetiniti onl Ee 
太 撞 检测 设置 ... 


| 影 上 排 定 | 显示 苗头 


关闭 

图 2.7.1 “回放 ”对 话 框 (一) 
Step4. 打开 回放 结果 。 在 “回放 ”对 话 框 (一 ) 中 单 击 “打开 ”按钮 区 ， 系 统 弹 出 图 
2.7.2 所 示 的 “选择 回放 文件 ”对 话 框 ， 选 择 结果 文件 AnalysisDefinition1.pbpk， 然 后 单 击 


二 打 靳 ”以 钥 ， 系 统 返回 到 “回放 ”对 话 框 ( 二 )， 如 图 2.7.3 所 示 。 
Step5. 播放 回放 。 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 (二 ) 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 (MH， 系 统 


弹出 图 2.7.4 所 示 的 “动画 ”对 话 框 ， 拖 动 播放 速度 控制 消 块 全 图 2.7.4 所 示 的 位 置 ， 单 击 
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选择 回放 六 件 。 


时 = | Dk creod. lB hk work bk chi2.03 k 


部 组 织 ” 尘 视图 v 人 工具 ~ 
常用 立 件 卖 证 ok 

国 桌面 nalysishefinitionl. pbk 
甩 我 的 交 档 

je win7 

请 工作 目录 

洁 | 收 藏 赤 


“重复 播放 ”按钮 | 上 |， 然 后 单 击 “ 播 放 ” 按 钮 。 _， 即 可 在 图 形 区 中 查看 机 构 运动 。 | 


给 网 络 训 件 省 : wsisDefinitionl. pbk 修改 日 期 : 20-Jan-17 05:24:56 FM 


训 忻 省: | Analysislefinitionl. pbk 


图 2.7.2 “选择 回放 文件 ”对 话 框 


回放 


0 馈 回 基 
车 果 集 
hnalysisDefinitionl 


主 撞 检测 设置 .. . 速度 :一 [~ (5 | 
绢 片 排 证 ， 显示 前 沐 ~、 


显示 时 间 捕 荣 ee 
在 动 滑 块 至 此 4 
pi 排 二 拖 动 滑 块 位 置 


图 2.7.3 “回放 ”对 话 框 (二 ) 图 2.7.4 “动画 ”对 话 框 

图 2.7.3 所 示 的 “回放 "对话 框 〈 二 ) 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 。 

播放 当前 结果 集 。 

© 区 : 打开 一 组 结果 集 。 

e@ : 保存 当前 结果 集 . 

. 一 

@ 地 : 将 当前 结果 集 导 出 为 FRA 文件 ，FRA 格式 文件 是 记录 每 帧 零件 位 置信 息 
的 文本 文件 ， in 

e@ ” 门 : 创建 运动 包 络 体 . 

@ “碰撞 栏 调 率 下. .. . 单 击 该 按钮 ， 系 统 弹出 “碰撞 检 测 设置 ”对 话 框 ， 可 以 设置 
仿真 时 是 否 进行 碰撞 检测 。 

@ IM 显示 时 间 : 选中 该 复 选 框 ， 则 播放 仿真 结果 时 显示 时 间 。 
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e@ 圭 从 排 下 : 取消 该 复 选 框 ， 可 以 在 图 2.7.5 所 示 的 “回放 ”对 话 框 (三) 中 指定 
播放 的 时 间 段 ， 具 体操 作 方法 是 指定 开始 和 终止 时 间 秒 数 后 ， 单 击 + 按钮 。 
2.7.4 所 示 的 “动画 ”对 话 框 中 各 按钮 的 说 明 如 下 。 


1 : 向 前 播放 

图  : 停止 播放 

了 》 .向 后 播放 
4 .将 结果 重新 设置 到 开始 
:显示 上 一 帧 


© ©® ee ©。 9 
© ©® ee e@ 9 
区 
Xo 
这 
亢 


回放 其 
$0 饭 上 X BB ND 
结果 集 
hnalysislefinitionl 二 

评 挤 榨 铀 训 置 ... 

影片 排放 显示 前 法 
显示 时 间 
L] 点 让 排 定 

开始 时 间 终止 时 间 


开始 上 
终止 | 加 


十 | 和 4 X 
关闭 
图 2.7.5 “回放 ”对 话 框 (三 ) 
图 2.7.5 所 示 的 神户 排 定 选项 卡 中 的 有 关 选 项 和 按钮 的 含义 如 下 。 
@ ”开始 : 指定 要 查看 片段 的 起 始 时 间 。 
@ ”等 止 ， 指定 要 查看 片段 的 结束 时 间 。 若 起 始 时 间 大 于 终止 时 间 ， 就 可 以 反 向 播放 


@ | + ， 指 定 起 始 时 间 和 终止 时 间 后 ， 单 击 此 按钮 可 以 向 回放 列表 中 增加 片段 。 通 
过 多 次 将 其 增加 到 列表 中 ， 可 以 重复 播放 该 片段 

@ 二: 更 新 影片 段 。 如 改变 了 回放 片段 的 起 始 时 间或 终止 时 间 ， 单 击 此 按钮 ， 系 统 
立即 更 新 起 始 时 间 和 终止 时 间 。 

@ ”和 % : 删除 影片 段 。 要 删除 影片 段 ， 选 取 该 片段 并 单 击 此 按钮 。 

Step6. 输出 视频 文件 。 

(1) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 “停止 播放 ”按钮 。 硬  ,， 然 后 单 击 “ 重 置 动 画 到 开 
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始 ” 按 钮 “多 ，， 结 束 动画 的 播放 。 
(2) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 _ 博 萄 .系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 采用 图 2.7.6 所 示 的 设置 ， 然 后 单 击 ” 绚 焉 按钮， 机构 开始 
运行 输出 视频 文件 。 
(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “LINKAGE_MECH.mpg” 查 看 结果 。 


捕获 其 


名 种 

LINEASE MECH. mpz 六 
| 

NEEG ™ 
图 像 去 小 :: 

高度 : |640 远 索 
高 度 : |522 恤 素 

祝 定 长 宽 比 


质量 
照片 纹 泻 染 帆 


MM 上 
七 帧 /种 = 
取消 

图 2.7.6 “捕获 ”对 话 框 


2.7.6 所 示 的 “捕获 ”对 话 框 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 。 


Step7. 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 | 美 图 


的 称 : 设置 输出 文件 的 名 称 。 

四 : 设置 输出 文件 的 保存 路 径 ， 默 认 路 径 在 当前 工作 目录 中 。 

大型 . 设置 输出 结果 的 类 型 ， 除 MPEG 格式 外 ， 还 可 以 输出 JPEG、TIFF、BMP 
和 AVI 格式 的 文件 。 

质量 ， 选中 该 区 域 的 喇 照片 镶 程 梁 帧 选项 ， 则 输出 的 图 片 和 视频 文件 的 每 一 帧 均 按 
默认 的 泻 染 设置 进行 泻 染 。 在 输出 结果 为 视频 文件 时 ， 系 统 需 要 较 长 的 处 理 时 间 ， 
也 较 占 用 系统 资源 ， 读 者 可 以 打开 随 书 光盘 中 的 “D:\creo4.16\work\ch02.07\ok\ 
LINKAGE_MECH_1.mpg” 文 件 查 看 效果 . 

申 锋 : 用 于 设置 视频 的 时 间 ， 根 据 分 析 时 的 视频 总 帧 数 ， 视 频 时 间 = 总 帧 数 / 帧 频 。 
按钮 ， 系 统 结束 回放 并 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 


单 击 其 中 的 寺 团 按钮， 关闭 对 话 框 。 
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第 吗 章 ， 机 构 连 接 与 机 构 创建 


Creo 运动 仿真 和 分 析 是 基于 组 件 进行 的 ， 在 装配 时 使 用 机 械 约 束 集 来 
连接 元 件 ， 然 后 进入 到 机 构 模 块 即 可 进行 运动 仿真 和 基本 运动 分 析 。 本 章 主 要 介绍 各 种 机 
构 连 接 类 型 的 概念 及 创建 方法 ， 主 要 和 包括 以 下 内 容 。 


@ 机构 连 接 与 自由 度 @ 刚性 (Rigid ) 连接 

@ 销 (Pin) 连接 @ 焊 颖 (Weld ) 连接 

@ 滑 块 (Slider ) 连接 @ 槽 (Solt) 连接 

e@ 圆柱 (Cylinder ) 连接 @ 种 规 (General ) 连接 

@ 平面 (Planar ) 连接 @ 6 自由 度 (6DOF) 连接 
@ 球 (Ball) 连接 @ 万 向 (Gimbal) 连接 


@ 轴承 (Bearing ) 连接 


3.1 机 构 连 接 与 自由 度 


日 由 度 古 指 一 个 主体 (单个 元 件 或 多 个 元 件 ) 具有 可 独立 运动 方 同 的 数目 。 对 于 空间 
中 不 受 任 何 约束 的 主体 ， 共 有 6 个 目 由 度 ， 治 空间 参考 坐标 系 X 轴 、Y 轴 和 ZZ 轴 平 移 和 旋 
转 。 而 当主 体 在 平面 上 运动 时 ， 有 只 有 3 个 目 由 度 ， 党 平面 参考 坐标 系 X 轴 、Y 轴 和 平面 内 
旋转 。 创 建 机 构 醒 型 时 使 用 “连接 ”来 竣 配 元 件 ， 驳 是 通过 机 械 约 束 集 来 减少 主体 的 目 由 
度 ， 使 其 可 以 按 要 求 进行 独立 的 运动 。Creo 提供 了 多 种 “连接 ”类 型 ， 各 种 连接 类 型 允许 
不 同 的 运动 目 由 度 ， 每 种 连接 基 型 都 与 一 组 预定 义 的 约束 集 相 关联 。 使 用 “连接 ”来 效 配 
元 件 时 ， 有 要 注意 每 种 连接 提供 的 目 由 度 ， 以 及 创建 连接 所 需要 的 约束 集 。 

创建 机 构 时 ， 还 要 注意 机 构 中 的 见 余 约束 。 元 余 约 束 是 指 在 元 件 已 达到 约束 目的 的 情 
况 下 ， 依 然 同 元 件 添加 与 现 有 约束 不 冲突 的 连接 或 约束 。 例 如 对 于 一 组 刚性 连接 的 元 件 ， 
再 诊 加 一 个 约束 限制 茶 个 方 癌 上 的 平移 ， 这 个 约束 驶 是 见 余 约 束 。 元 余 约 束 一 般 情 况 下 不 
会 影响 机 构 的 运动 状态 分 析 ， 但 涉及 机 构 的 力 分 析 时 ， 必 须 邦 虚 见 余 约束 的 影响 。 

图 3.1.1 所 示 的 “元 件 放 置 ”操控 板 的 连接 列表 中 显示 了 可 用 的 机 械 连 接 ， 每 种 连接 的 
运动 状况 及 目 由 度 说 明 如 下 。 


AR 
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站 刚性 刚性 (Rigid ) 连接 : 两 个 元 件 固定 在 一 起 ， 自 由 度 为 0。 
避 销 销 (Pin ) 连接 : 元 件 可 以 绕 配合 轴线 进行 旋转 ， 旋 转自 由 度 为 1， 平 移 自 
由 度 为 0。 
志 诊 品 滑 块 (Slider ) 连接 : 元 件 可 以 沿 配 合 方向 进行 平移 ， 旋 转自 由 度 为 0， 平 
移 自由 度 为 1。 
沈 国 柱 圆柱 (Cylinder ) 连接 : 元 件 可 以 相对 于 配合 轴线 同时 进行 平移 和 旋转 ， 
旋转 自由 度 为 |， 平移 自由 度 为 1 。 
此 :平面 平面 (Planar ) 连接 : 元 件 可 以 在 配合 平面 内 进行 平移 和 绕 平 面 法 向 的 轴 
线 旋 转 ， 旋 转自 由 度 为 1， 平移 自由 度 为 2。 
到 球 球 (Ball) 连接 : 元 件 可 以 绕 配 合 点 进行 空间 旋转 ， 旋 转自 由 度 为 3， 平 移 
自由 度 为 0。 
中 焊 蜂 焊 终 ( Weld ) 连接 : 两 个 元 件 按 指定 坐标 系 固定 在 一 起 ， 自 由 度 为 0， 
~“ 轴 午 轴承 (Bearing ) 连接 : 元 件 可 以 绕 配 合 点 进行 空间 旋转 ， 也 可 以 沿 指定 方 
向 平移 ， 旋 转自 由 度 为 3， 平移 自由 度 为 1。 
站 写 规 常规 (General ) 连接 : 元 件 连接 时 约束 自行 定义 ， 自 由 度 根据 约束 的 结果 
来 判断 。 
:全 BED 6 自由 度 (6DOF ) 连接 : 元 件 可 以 在 任何 方向 上 平移 及 旋转 ， 旋 转自 由 度 
为 3， 平移 自由 度 为 3。 
"万 向 万 向 (Gimbal ) 连接 : 元 件 可 以 绕 配 合 坐标 系 的 原点 进行 空间 旋转 ， 旋 转 
自由 度 为 3， 平移 自由 度 为 0。 
避 柏 模 (Solt) 连接 : 元 件 上 的 某 点 沿 曲线 运动 。 
文件 * | | 模型 “分析 ”注释 ” 泻 染 ”人体 模 型 ”工具 ”视图 ”应 用 程序 ”框架 | | 元 外 帮 色 了 四 7 @ 
人 多 销 国 本 利 。 状况 : 未 完成 连接 定义 。 思 ] | 9] 吊 ， 
破 理 | 移动 


宁 轴 对 齐 
选择 元 件 项 


选择 装配 项 


9 平移 


图 3.1.1 “元 件 放置 ”操控 板 
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3.2 销 (Pin〉 连接 


销 连 接 是 最 基本 的 连接 类 型 ， 销 连 接 的 连接 元 件 可 以 绕 轴 线 转 动 , 但 不 能 沿 轴线 平移 。 
销 连 接 需 要 选取 一 组 轴线 、 边 线 或 柱 面 设置 轴 对 齐 约束 ， 以 定义 销 和 连接 的 旋 较 轴 ;， 还 需要 


一 个 平面 配对 《对 齐 ) 约束 或 点 对 齐 约 束 ， 以 限制 连接 元 件 治 轴线 的 平移 。 销 连接 提供 1 
个 旋转 目 由 度 ， 没 有 平移 目 由 度 。 
举例 说 明 如 下 。 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch03.02\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 猜 配 模 型 ， 命 名 为 pin_asm， 选 取 mns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 零件 。 单 击 态 型 功能 选项 卡 “种 ” 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 赂 ， 
选择 模型 文件 SHAFTPRT， 然 后 单 市 打 珠 | 于 按钮 。 

Step4. 完全 约束 放置 第 一 个 零件 ,在 “元 件 放置 ”操控 板 中 单 击 总 置 按钮 , 在 约束 类 型 
F 拉 列表 中 选择 中 默认 选项 ， 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 。 

Step5. 引入 第 二 个 零件 。 单 击 者 型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 旺 ， 
打开 名 为 BUSH.PRT 的 零件 。 

Step6. 创建 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 加 第 选项， 如 图 3.2.1 所 示 。 


支 件 | | 模型 ”分析 注释 | 污染， 人体 模型 工具 ”视图 ”应 用 程序 ”框架 | | 元 立 “PD 合 "@ 


IF 型 到 0 00 宙 | 状 兄 : 厅 宗 成 这 接 让 勾 。 回 ]| 回 | 中 |， 


破 | 移动 | 选项 | 挠 性 | 属性 


辕 Comnection_ 51 们 肖 } 约束 已 启用 
这 轴 对 许 用 户 定 闪 
选择 元 件 硕 
选择 装配 项 
生平 移 仿 移 洲 圆 柱 
0. 00 层 向 志 , 平面 


i 条 于 


Fed a ” 万 吕 1 9 


图 3.2.1 “元 件 放置 ”操控 板 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 下 豆 按钮 ,分别 选取 图 3.2.2 中 的 两 条 轴 
线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 。 
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放置 界面 如 图 3.2.3 所 示 。 
.7 和 轴 对 章 : 选取 这 两 条 轴线 
4 


到 


图 3.2.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.2.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ,此 时 | 


— 


\ 
”平移 :选取 这 两 个 表面 


局 Connectior 1 改 肖 7 芍 束 已 局 用 
轴 对 齐 的 圳 类 型 
i i J」 上 让 
和 BVSH: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) -重合 重合 
由 sHAFT :曲面 :75 近 促 _1) 坊 移 
昌 旋 转轴 0.00 民 站 
状况 
和 完成 连接 定义 。 


图 3.2.3 “放置 “界面 


说 明 ; 在 图 3.2.3 所 示 的 总 前 界面 中 单 击 怀 同 按钮 ， 可 以 反 转 轴 对 齐 和 面 对 齐 的 方 
芭 率 类 型 | 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 || 距离 选项 , 可 以 在 访 移 文本 框 中 设置 国 EE 国 幻 末 中 
两 平面 的 平行 距离 。 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 图 3.2.3 所 示 的 下 宇 界面 中 单 击 吕 旋 苇 儿 选项， 选取 图 3.2.4 
所 示 的 两 个 平面 (SHAFT 中 的 基准 平面 RIGHT 和 BUSH 中 的 基准 平面 RIGHT) 为 旋转 轴 
参考 ， 如 图 3.2.5 所 示 。 


局 Conmection_ 1 首肯 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平 乏 7.0 理 0.0 
旋转 轴 而 置 零 位 置 
旋转 轴 : 选取 JJ BUSH: RIGHT:F1 (起 准 平面 | 让 启用 重新 生成 值 
f 、 YIZ 
这 两 个 平面 SHhFT: RIGHT:F1 [ 丝 准 平面 ) 门 景 小 限制 -180 0 
[LL] 最 埃 限制 180.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 
图 3.2.4 设置 旋转 轴 参 考 图 3.2.5 ”设置 旋转 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 臣下 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 。 
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图 3.2.5 所 示 的 臣下 界面 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 。 

@ 当天 位 站 : 根据 旋转 轴 参 考 平 面 设 置 约束 的 位 置 值 ， 当 两 参考 平面 重合 且 法 向 相同 
时 ， 位 置 值 为 0， 输入 位 置 值 并 按 Enter 键 ， 该 值 立 即 生 效 。 

@ ”台新 生成 但 : 设置 每 次 自动 更 新 模型 时 的 位 置 值 ， 具 体操 作 方 法 是 在 当前 亿 午 文本 
框 中 输入 值 后 ， 单 击 ”按钮 . 

© 京 直 地 他 直 .将 当前 位 置 值 指 定 为 替 位 置 ， 单 击 该 按钮 后 ，| 当 前 位 置 文本 框 将 显 
示 0， 而 模型 位 置 并 无 变化 。 

@ [Vf 目 用 重新 生成 值 : 选中 该 复 选 框 ， 每 次 再 生 模型 时 的 位 置 均 为 | 本 新 生成 值 . 

@ [Yi 最 小 限制 选中 该 复 选 框 ， 可 以 在 其 后 的 文本 框 中 输入 机 构 的 最 小 限制 位 置 ， 当 
机 构 运 行 位 置 超出 此 范围 时 ， 系 统 会 停止 机 构 运 行 并 提出 警告 。 

@ “IY 最 大 限制 . 选中 该 复 选 框 ,可 以 在 其 后 的 文本 框 中 输入 机 构 的 最 大 限制 位 置 ， 
机 构 运行 位 置 超出 此 范围 时 ， 系 统 会 停止 机 构 运行 并 提出 警告 。 

@ 动态 屋 性 >> . 单 击 该 按钮 , 可 以 在 图 3.2.6 所 示 的 界面 中 设置 当前 连接 的 恢复 系 
数 和 摩擦 系数 。 

@ 在 襄 置 界面 中 单 击 当前 定义 的 连接 Commertion1 哺 ) ， 将 显示 图 3.2.7 所 示 的 连接 
编辑 界面 ， 可 以 在 该 界面 中 进行 启用 /禁用 当前 连接 、 修 改 连 接 名 称 ( 集 名 称 )、 
修改 连接 类 型 、 反 转 旋 转 方 向 等 操作 ; 右 击 Canmmsstion-l 响 ) ， 可 以 将 当前 连接 删除 


缀 吃 存 。 
Mi 羽 呈 未 数 
中 = |0.0 再 
对 自用 座 控 思 Conneetion 1 {外} wf 已 启用 集 
BE = 0.0 理 铀 对 3 
$= 中 平移 集 名 各 
NM = 10.0 可 旋转 轴 Cormection_l 
ya E 集 类 型 
< 动态 尾 性 XX 多 SE 
图 3.2.6 ”设置 动态 属性 图 3.2.7 连接 编辑 界面 


Step7. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step8. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 多， 拖 动 零件 BUSH， 验 证 销 和 连接。 
Step9. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 

3.3 请 块 (Slider) 连接 


请 其 连接 的 连接 元 件 可 以 泊 看 轴线 相对 于 附 腹 元 件 移 动 ， 但 不 能 纸 轴 线 旋 园 。 滑 块 连 
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接 需 要 选取 一 组 轴线 、 边 线 或 柱 面 设置 轴 对 齐 约束 ， 以 定义 元 件 移 动 方向 ， 还 需要 一 个 平 
面 配 对 《〈 对 齐 ) 约束， 以 限制 连接 元 件 绕 轴 线 转 动 。 滑 块 连接 提供 了 1 个 平移 自由 度 ， 没 
有 旋转 自由 度 。 

举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.03\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 slider_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 CYLINDER.PRT， 并 使 用 上 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 PISTON.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.3.1 所 示 的 位 置 。 

注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 

Step5. 创建 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 彰 吕 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [查理 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.3.1 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 。 

(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 3.3.1 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 。 


> 


图 3.3.1 创建 滑 块 (Slider〉 连接 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 填 界面 中 单 击 扣 平移 条 选项 ， 选 取 图 3.3.2 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 ， 


图 3.3.2 ”设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 四 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ; 选中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ; 选中 [YF 景 小 限制 复 选 框 ,在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -300; 
选中 咖 晤 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 如 图 3.3.3 所 示 。 
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放置 芍 动 秆 项 FTE 尾 性 
加 Comection_1 1 骨 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
灿 对 齐 一 T 
旋转 0.0 军 
平 称 轴 本 置地 位 下 


吉 ?PISTON: 曲面 :5 控 伸 _1;| | | Rf 自用 重新 生成 值 


加 CYLINDER: 曲面 :F1 ( 钱 昼 F wi 最 小 限制 -300.0 下 


二 县 二 限制 0.0 下 
动 寿 尾 性 >》> 
新 建 集 


图 3.3.3 ”设置 位 置 参 数 

在 机 构 中 设置 “运动 轴 ” 的 意义 如 下 。 

@ 设置 运动 轴 的 当前 位 置 : 在 连接 件 和 组 件 中 分 别 选取 零 参 考 ， 然 后 输入 其 间 的 角 
度 (或 距离 )， 即 可 设置 该 运动 轴 的 位 置 。 定 义 伺 服 电动 机 和 运行 机 构 时 ， 系 统 将 
以 当前 位 置 为 默认 的 初始 位 置 。 

@ 设置 极限 设置 运动 轴 的 运动 沁 围 ， 超出 此 范围 ， 接 头 就 不 能 平移 或 转动 .。 

@ 设置 再 生 值 : 可 将 运动 轴 的 当前 位 置 定 义 为 再 生 值 ， 也 就 是 装配 件 再 生 时 运动 轴 
的 位 置 。 如 果 设 置 了 运动 轴 极 限 ， 则 再 生 值 就 必须 设置 在 指定 的 限制 内 。 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 车， 拖 动 零件 piston， 验 证 滑 块 连接 。 

Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


3.4 圆柱 (Cylinder) 连接 


册 柱 连接 的 连接 元 件 既 可 以 绕 轴 线 相对 于 附 帮 元件 转动 ， 也 可 以 沿 轴 线 平 移 ， 创 建 辆 
柱 连接 只 需要 一 个 轴 对 齐 约束 。 圆 柱 连接 提供 1 个 旋转 目 由 上 度 和 1 个 平移 日 由 度 。 

举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch03.04\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 cylinder_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 SHAFT.PRT， 并 使 用 上 且 黔 站 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BUSH.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.4.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 圆柱 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 帝国 福 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 葛 各 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.4.1 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 束 喜 界面 如 图 3.4.2 所 示 。 
轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 


i 
md 


图 3.4.1 创建 融 柱 (Cylinder)〉 连接 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 芝 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 各， 拖 动 雯 件 BUSH， 难 证 圆柱 连接 。 


Step8. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


局 Porneetion 2 | 全 柱 ) 
二 轴 对 诗 | 
9 BUSH:A_1 ( 轴 }: 配 ( 拉 伸 1 约 素 类 于 
SFTA 1 吊 ): 配 抄 蛋 . 


局 Translationl 懈 黎 

旱 Rotationl 慰 回 
机 状况 
一 完成 笑 接 定义 。 


图 3.4.2 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


3.5 “平面 (Planar) 连接 


平面 连接 的 元 件 既 可 以 在 一 个 平面 内 相对 于 附 看 元 件 移动 ， 也 可 以 皆 看 牌 二 于 该 平面 
的 轴线 相对 于 附 看 元 件 转 动 。 平 面 连接 只 和 需要 一 个 平面 配对 或 对 章 约 束 。 平 面 连接 提供 了 
2 个 平移 自由 度 和 1 个 旋转 自由 度 。 

举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.05\。 

Step2. 狐 建 文件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 planar_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 PLANE01.PRT， 并 使 用 扣 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 PLANE02.PRT， 并 将 其 调整 到 网 3.5.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 平面 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 式 巴 面 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [节理 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “平面 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.5.1 所 示 的 两 个 平面 为 “平面 ”约束 参考 ， 单 击 
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民 辣 按钮 ， 可 以 反 转 平面 对 齐 的 方向 ， 此 时 到 各 界面 如 图 3.5.2 所 示 。 


1 ss 本 . 5 二 
a : - 是 = 
hy . 四 最 起 | ， = 
平面 选取 这 两 个 平面 
一 ~- 一 
\ 
\ 
\ 
\ 


图 3.5.1 创建 平面 (Planar) 连接 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 名 ， 拖 动 零件 PLANE02， 验 证 平面 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


放置 | 移动 | 选项 | 拱 性 | 尾 性 


局 Cormeetion 1 (平面 ) 她 束 已 启用 
于 外 -一 一 = 冯 蒜 状 型 
| 外 和 PLANE02: 曲面 :75 (旋转 | es ER 
各 PLANE01 :曲面 :75 昱 伸 二 要 会 | 
日 平移 轴 1 坊 称 
昌平 称 轴 2 0.00 | 
昌 旋转 贡 四 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.5.2 “平面 ”约束 参考 
3.6 球 (Ball) 连接 


球 连 接 的 元 件 在 约束 点 上 可 以 沿 任何 方 癌 相对 于 附着 元 件 旋转 。 球 连接 只 能 是 一 个 点 
对 齐 约束 。 球 连接 提供 3 个 旋转 目 由 度 ， 没 有 平移 目 由 度 。 

举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.06\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 ball_asm， 选 取 mmns_asm_desi 她 模板。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BALLO1.PRT， 并 使 用 只 黑 达 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BALL02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.6.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 球 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 守 球 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 莹 豆 洗 项 卡 。 
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(2) 定义 “点 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.6.1 所 示 的 两 个 点 为 “点 对 齐 ” 约 束 参考 ; 此 


时 ， 束 走 界面 如 图 3.6.2 所 示 。 


图 3.6.1 创建 球 〈Ball) 连 


点 对 齐 : 选取 这 两 个 点 
人 


(3) 设置 圆锥 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 cee 选项 ， 选 取 图 3.6.3 所 示 的 两 条 轴 
线 为 圆锥 轴 参 孝 。 


站 和 ] 圳 石 启 导 圆锥 轴 : 选取 这 两 条 轴线 
让 点 对 齐 人 入 
全 BALIOz:FPNTO:TS 卉 准点 : 2 
2 BALID1:PNTO:F11 (基准 上 王 主 舍 |” 
局 Cone 起 穆 
让 拱 况 
I 完成 笠 接 定义 。 
图 3.6.2 “点 对 齐 ” 约 束 参 考 图 3.6.3 ”设置 圆锥 轴 参 考 


谁 开 放 弟 度 | 广 木 框 中 输入 
值 60， 并 按 Enter 键 确 认 ， 单 击 ,Ry 如 图 3.6.5 所 示 。 


辐 Connection_1 !( 球 】 


点 对 齐 当前 位 置 
圆锥 轴 
gg BALLD2:A 1 ( 轴 ): 瑟 ( 广 转 | 115 区 
轿 和 BALLD1 :2 二 1:F6 ( 控 促 
圆锥 开放 角度 ET 
动态 尾 性 >> 后 千 
新 建 集 
图 3.6.4 “放置 ”界面 图 3.6.5 设置 “圆锥 开放 角度 ” 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 郑 按 钮 ， 完 成 球 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 外， 拖 动 零件 BALL02， 验 证 球 连 接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 
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3.7 ”轴承 (Bearing) 连接 


轴承 连接 是 球 连接 和 滑动 杆 连接 的 组 合 ， 在 这 种 类 型 的 连接 中 ， 连 接 元 件 既 可 以 在 约 
束 点 上 治 任何 方向 相对 于 附着 元 件 旋 转 ， 也 可 以 沿 对 齐 的 轴线 移动 。 轴 承 连 接 需 要 的 约束 
是 一 个 点 与 边线 (或 轴 ) 的 对 齐 约束 。 轴 承 连接 提供 1 个 平移 自由 度 和 3 个 旋转 自由 度 。 

举例 说 明 如 下 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch03.07\。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 bearing_asm， 选 取 mms-asm-desi 可 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BEARINGO01.PRT， 并 使 用 上 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BEARING02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.7.1 所 示 的 位 置 。 


点 对 齐 : 选取 轴线 和 点 祥 ~ ~ wo 全- 
\ 
\ 


图 3.7.1 创建 轴承 (Bearing) 连接 


Step5. 创建 轴承 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 ~ 号 贡 淖 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 查 豆 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “点 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.7.1 所 示 的 轴线 和 点 为 “点 对 齐 ” 约 束 参 考 ; 
此 时 束 豆 界面 如 图 3.7.2 所 示 。 


己 Connection_1 ! 币 球 1】 
让 点 对 齐 本 
中 BEARTNS02:FNTD:FT (基准 a 

-有 PEARINGD1:A 1 ( 币 ) :FB 刘 


局 Translationl 懈 格 

局 Cone 

械 况 
I 完 威 连接 定义 。 


图 3.7.2 “点 对 齐 ” 约 束 参 考 


(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 于 二 界面 中 单 击 日 sanslatienl 选项 ,选取 图 3.7.3 所 示 平 面 


为 平移 轴 参 考 ， 在 右 侧 辐 前 三 恒 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -5， 并 按 Enter 键 确认 ， 选 中 


多 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 加 最 小 旧制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -10， 选 中 


EF 。 
“> 二 
四 人 
本 


和 
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Yi 景 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 如 图 3.7.4 所 示 。 


是 Connection_1 {轴承 】 当前 位 置 
点 于 齐 加 
平 穆 轴 -5 再 六 0.0 
平移 轴 : 选取 该 平面 生生 HEARIHG01: 曲面 :5 ( 拉 便 巩 置 地位 置 | ” 
9 同 绯 轩 门 启用 重新 生成 值 z 
I [YT 最 小 限制 |-10.0 
1 
[Ff 景 太 限制 00 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 
图 3.7.3 ”设置 平移 轴 参 考 图 3.7.4 ”平移 轴 位 置 参 数 


(4) 设置 圆锥 轴 参 考 。 在 总 豆 界面 中 单 击 吕 圆锥 负 选 项 ， 选 取 图 3.7.5 所 示 的 两 条 轴 
线 为 圆锥 轴 参 考 ， 在 | 三 祥 的 文本 框 中 输入 值 60， 并 按 Enter 键 确认 ， 单 击 尽 身 按钮 ， 
如 图 3.7.6 所 示 。 


圆锥 轴 : 选取 这 两 条 轴线 
1 


’ 


2 1 

/ 1 

| / 1 
’ 


图 3.7.5 设置 圆锥 轴 参 考 


思 Connection_1 {轴承 】 


点 对 齐 沁 醒 位 年 
平稳 轴 
圆锥 轴 B0.0 理 
BEARIHSD2 :1 [( 轴 }:F5 (旋转 
人 BEARINGD1: 和 1 钢 ]: 了 下 引 。 同 叭 开 前 角度 pe 加 
动态 屋 性 ?> | 
新 建 集 


图 3.7.6 ”圆锥 轴 位 置 参数 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 轴承 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项 ， 拖 动 零件 BEARING02， 验 证 轴承 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 
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3.8 刚性 (CRigid) 连接 


刚性 连接 中 的 连接 元 件 和 附 看 元 件 间 没有 任何 相对 运动 ， 它 们 构成 一 个 单一 的 主体 。 
创建 刚性 连接 时 ， 可 以 添加 重合 、 平 行 等 普通 装配 约束 ， 但 无 论 添加 的 约束 是 否 使 元 件 完 
全 定义 ， 完 成 连接 后 的 元 件 始终 会 与 附 痢 元件 相 对 固定 。 刚 性 连接 不 提供 平移 目 由 上 度 和 旋 
转 日 由 度 。 

举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.08\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 猜 配 梗 型， 命名 为 rigid_asm， 选 取 mms-asm-dssi 亚 横 板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 RIGID01.PRT， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 RIGID02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.8.1 所 示 的 位 置 。 


“重合 ” 约束 (一 )，: “重合 ” 约束 (二 )， 
这 两 个 平面 重合 |、 


“重合 ”约束 (三 ): 这 两 个 平面 重合 


图 3.8.1 创建 刚性 〈Rigid) 连接 


Step5. 创建 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 七 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 ， 节 站 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -上 醒 合 选项 ， 选 取 图 3.8.1 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 评 二 界面 如 图 3.8.2 所 示 。 


同 Commeetion 1 { 移 性 ) Ff 汐 束 已 启用 
曹 富 
北 和 型 
种 BIGIDD2: 曲面 :F4 ( 伸 出 可 ns 
各 BIGID01: 曲面 :F4 绅 出 下 Es = 
中 新建 约束 起 移 
0.00 择 同 
I 部 分 约束 


图 3.8.2 “重合 ”约束 (一 ) 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 下 走 界面 中 单 击 中 新 津 约束， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
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选择 工 重 当 选项， 选取 图 3.8.1 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 〈 二 ) 的 参考 。 
(4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步 又 (3) 选取 图 3.8.1 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 约 
束 (三 ) 的 参考 。 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 禹 ， 尝 试 拖 动 零件 RIGID02， 验 证 刚性 连接 。 
Step8. 保存 机 构 模 型 。 


3.9” 焊 颖 (Weld) 连接 


没有 任何 相对 运动 。 焊 颖 连接 的 约束 只 能 是 坐标 系 对 齐 约束 。 焊 颖 连接 不 提供 平移 自由 度 
和 旋转 自由 上 度 。 

举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.09\。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 weld_asm， 选 取 mms-asm-dssi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 WELD01.PRT， 并 使 用 上 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 WELD02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.9.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 焊 颖 连接 。 

(1) ”在 连接 列表 中 选取 由 昌 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 蔓 各 选项 卡 。 

(2) 定义 “坐标 系 ” 约 束 。 选 取 图 3.9.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 ， 此 时 桂香 界 
面 如 图 3.9.2 所 示 。 


这 两 个 举 标 系 对 齐 ~ 、_ 


\ 


焊 缝 连接 可 以 将 两 个 元 件 粘 接 在 一 起 。 在 这 种 类 型 的 连接 中 ， 连 接 元 件 和 附 看 元 件 间 
车 


ew 
— 
~ 
— 


图 3.9.1 创建 焊 纤 (Weld) 连接 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 焊 颖 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 装 ， 尝 试 拖 动 零件 WELD02， 验证 烛 缝 连接。 
Step8. 保存 机 构 模 型 。 
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局 Connectionmn 1 音色 ) 
晶 坐标 系 


本 芍 束 类 型 
二 ELDO02:CS0:F5 (坐标 条) 玫 王公 
同和 WELDO01:Cs0: FB (坐标 系 ) My 
坑 移 
新 建 集 完成 连接 定 疙 。 


图 3.9.2 “坐标 系 ”约束 参考 

刚性 连接 和 焊 缝 连接 的 比较 : 

@ ”刚性 接头 允许 将 任何 有 效 的 组 件 约束 组 聚合 到 一 个 接 关 类型。 这 些 约束 可 以 是 使 
装配 元 件 得 以 固定 的 完全 约束 集 或 部 分 约束 子 集 ， 

@ 装配 零件 、 不 包含 连接 的 子 组 件 或 连接 不 同 主体 的 元 件 时 ， 可 使 用 刚性 接头 。 

@ 焊 颖 接头 的 作用 方式 与 其 他 接头 类 型 类 似 ， 但 零件 或 子 组件 的 放置 是 通过 对 齐 坐 
标 系 来 固定 的 。 

@ 当 稍 配 包含 连接 的 元 件 且 同一 主体 需要 多 个 连接 时 ， 可 使 用 焊 缝 接头 。 焊 缝 连 接 
允许 根据 开放 的 自由 度 调 整 元 件 以 与 主 组 件 匹配 。 

@ ”如 果 使 用 刚性 接头 将 带 有 连接 的 子 组 件 装配 到 主 组 件 ， 子 组 件 连接 将 不 能 运动 。 
如 果 使 用 焊 终 连接 将 带 有 “机 械 设 计 ” 连 接 的 子 组 件 装配 到 主 组 件 ， 子 组 件 将 参 
照 与 主 组 件 相同 的 坐标 系 ， 且 其 子 组 件 的 运动 将 始终 处 于 活动 状态 。 


3.10 槽 “Solt) 连接 


材 连 接 可 以 使 元 件 上 的 一 点 始终 在 男 一 元 件 中 的 一 条 曲线 上 运动 。 点 可 以 是 基准 点 或 
元 件 中 的 顶点， 曲线 可 以 是 基准 曲线 或 3D 曲线 。 创 建 槽 连接 约束 需要 选取 一 个 点 和 一 条 
曲线 对 齐 。 由 于 檀 连 接 在 运动 时 不 会 考虑 零件 乙 间 的 干涉 ， 在 创建 连接 时 要 注意 点 和 曲线 
的 相对 位 置 。 

举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 全 D:\creo4.16\work\ch03.10。 

Step2. 狐 建 文件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 Solt_asm， 选 取 mms-asm-dssi 可 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 SOLTO1.PRT， 并 使 用 上 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 SOLT02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.10.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 槽 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 莹 息 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 | 剖 置 选项 卡 。 
(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选取 图 3.10.1 所 示 的 点 和 曲线 为 约束 参考 , 此 时 误 置 
界面 如 图 3.10.2 所 示 


直线 上 的 点 ， 选 
取 此 点 和 直线 1- 一 二" 


9 


3.10.1 创建 模 (Solt)〉 连接 


说 阴 : 此 处 “直线 上 的 点 ”为 软件 的 翻译 错误 ， 应 为 “曲线 上 的 点 ”， 


[ES Connection | [ 醒 ) 1] 束 已 启用 
: 约束 类 型 


[EM 


赠 移 


0.00 Bs 

一 一 一 一 一 一 状况 
元 成 车 接 定 光 。 
3.10.2 “直线 上 的 点 ”约束 参考 


Step6. 创建 平面 连接 。 

说 明 : 槽 连接 添加 完成 后 ， 需 要 继续 添加 一 个 平面 连接 ， 以 限制 元 件 相 对 于 点 的 旋转 
运动 ， 避 免 元 件 运 动 时 发 生 干 涉 。 

(1) 在 图 3.10.2 所 示 的 误 置 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 
的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 必 平面 选项 ， 如 图 3.10.3 所 示 。 


由 PConnection 1 叶 章 ) A 已 启用 柴 
局 Comnneetion 2 (平面 ) 
中 平面 集 名 称 


本 


选择 装配 项 | 集 类 型 
出 直面 四 


状 涡 
未 完成 广 接 定 必 。 


图 3.10.3 “平面 ”约束 参考 


(2) 定义 “平面 ”约束 。 分 别 选取 图 3.10.4 所 示 的 两 个 平面 为 “平面 ”约束 参考 ， 音 
击 长 户 按钮 ， 可 以 反 转 平面 对 齐 的 方向 。 
Step7. 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


及 运 
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平面 : 选取 这 两 个 平面 
: > 
7” | 
\ 


图 3.10.4 创建 平面 〈Planar) 连 
站 
Step9. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 
注意 : 

@ 可 以 选取 下 列 任 一 类 型 的 曲线 来 定义 楼 : 封闭 或 不 封闭 的 平面 或 非 平面 曲线 、 边 
线 、 基 准 曲 线 。 

@ 如 果 选 取 多 条 曲线 ， 这 些 曲 线 必须 连续 ， 

@ 如果 要 在 曲线 上 定义 运动 的 端点 ， 可 在 曲线 上 选取 两 个 基准 点 或 顶点 。 如 果 不 选 
取 端 点 ， 则 默认 的 运动 端点 就 是 所 选取 的 第 一 条 和 最 后 一 条 曲线 的 最 末端 

e i 顶点 ， 或 者 曲线 边 、 曲 面 ， 如 果 选 取 一 条 曲线 、 边 或 
曲面 ， 模 端点 就 在 所 选 图 元 和 槽 曲线 的 交点 。 可 以 用 从 动机 构 点 移动 主体 ， 该 从 
动机 构 将 从 槽 的 一 个 端点 移动 到 另 一 个 端点 。 

@ 如 果 不 选 取 端 点 ,， 楷 -从 动机 构 的 默认 端点 就 是 为 模 所 选 的 第 一 条 和 最 后 一 条 曲线 
的 最 霖 端 。 

@ 如果 为 楷 - 从 动机 构 选取 一 条 闭合 曲线 ， 或 选取 形成 一 闭合 环 的 多 条 曲线 ， 就 不 必 指 
端点 。 但 是 ， 如 果 选 择 在 一 闭合 曲线 上 定义 端点 ， 则 最 终 模 将 是 一 个 开口 档 。 通 过 
单 击 民 自 按钮 可 以 指定 原始 闭合 曲线 的 哪 一 部 分 将 成 为 开口 楷 ， 如 图 3.10.5 所 示 。 


4 Dr 一 ADx_ > 


闭合 的 槽 曲线 开口 槽 曲线 反 向 Flip) 的 曲线 槽 
图 3.10.5 ” 槽 曲 线 的 定义 


3.11 常规 (General) 连接 


利 规 连接 是 同 元 件 中 施加 一 个 或 数 个 约束 ， 然 后 根据 约束 的 结 末 来 判断 元 件 的 目 由 度 
2 动 状况 。 在 创建 昔 规 连接 时 ， 可 以 在 元 件 中 添加 距离 、 定 同和 重合 等 约束 ， 根 据 约束 
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举例 说 明 如 下 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.11。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 闭 配 模型 ， 命 名 为 general_asm， 和 选取 mms-asm_desi 杰 模板 。 

Step3. 引入 元 件 GENERAL.PRT， 并 使 用 具 黑 站 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 再 次 引入 元 件 GENERAL.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.11.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 常规 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 混 党 规 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 葛 直 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 。 选 取 图 3.11.1 所 示 的 两 个 曲面 为 约束 参考 ， 此 时 不 吾 界面 


如 图 3.11.2 所 示 。 


图 3.11.1 创建 第 规 (General) 连接 


的 结果 ， 可 以 实现 元 件 间 的 旋转 、 平 移 、 滑 动 等 相对 运动 。 | 


己 Connection 1 (常规 1 
重合 


划 王 耿 FAL: 曲面 :75 控 作 
纯 中 了 ER4L: 曲面 :F5 ( 拉 丰 本 | 重合 | 
不 新 建 约束 偏 移 


局 Translationl 顾问 
国 Rnt satinl 


新 建 集 ER 柜 癌 

图 3.11.2 “重合 ”约束 参考 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 常规 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 尝 试 拖 动 第 二 次 引入 的 零件 ， 验 证 连接 。 
说 明 : 此 处 常规 连接 的 结果 与 圆柱 连接 的 结果 相同 。 

Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


3.12 6 目 由 度 ‘6DOF) 连接 


6 目 由 上 度 (6DOF) 连接 的 元 件 具 有 3 个 平移 轴 和 3 个 旋转 轴 共 6 个 目 由 度 ， 创 建 此 连 
接 时 ， 需 要 选择 两 个 基准 坐标 系 为 参考 ， 并 能 在 元 件 中 指定 3 组 点 参考 来 限制 3 个 平移 轴 
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的 运动 限制 。 该 接头 不 会 影响 元 件 之 间 的 相对 运动 ， 可 以 用 于 创建 伺服 电动 机 和 任何 连接 
万世 

举例 说 明 如 下 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch03.12。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 6DOF_asm， 选 取 mas-asnm-desi 可 模板 。 

Step3. 引入 元 件 6DOFPRT， 并 使 用 上 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 再 次 引入 元 件 6DOEPRT， 并 将 其 调整 到 图 3.12.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 6 目 由 度 连 接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 浴 8 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 更 下 选项 卡 。 

(2) 定 义 “ 伦 标 系 对 齐 ” 约 束 ,选取 图 3.12.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 了 忱 豆 
界面 如 图 3.12.2 所 示 。 


选取 这 两 个 坐标 系 


-5DEF 


图 3.12.1 创建 6 目 由 度 (6DOF)〉 连接 


BB Connection 1 (BDOF) 本 
让 坐标 系 对 齐 有 
BD 6BDOF :FET_CSYS_DEF:F 约束 类 型 
Ell .ee 
MSHL_DEF_CSYS:F4 (由 所 工 重 辣 
国 Translationl 坊 移 
四 Transl ati on? 
二 Troancl] otinn? 下 
新 建 全 一 
元 万 证 接 定 光 。 


图 3.12.2 “坐标 系 对 齐 ” 约 束 参 考 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项 ， 尝 试 拖 动 第 二 次 引入 的 零件 ， 验 证 连接 。 
Step8. 再 生机 构 横 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.13 万 向 〈Gimbal) 连接 


创建 万 向 〈Gimbal) 连接 需要 指定 一 组 坐标 系 为 参考 ， 元 件 可 以 绕 坐 标 系 的 原点 进行 


第 <j 章 ”机 构 连 接 与 机 构 创 建 


目 由 旋转 。 


举例 说 明 如 下 。 
Step1. 将 工作 目录 设置 全 Di:\creo4.16\work\ch03.13。 


Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 状 配 模型 ， 命 名 为 gimbal_asm， 选 取 mns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 元 件 GIMBALO01.PRT， 并 使 用 刁 黑 站 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 元 件 GIMBAL02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.13.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 万 癌 连 接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 万 自选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 蔓 各 选项 卡 。 

(2) 定 义 “ 坐 标 系 对 齐 ” 约 束 ,选取 图 3.13.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 更 下 
界面 如 图 3.13.2 所 示 。 

选取 这 两 个 坐标 系 


1 、~ ~ 
1 ~、 
站 z 


图 3.13.1 创建 万 同 (Gimbal〉 连接 


-CSYS_-DEF 


局 Conmnection 1 后 向 ) 光束 已 息 用 
让 坐标 系 


了 约束 类 型 
了 用 SIWEALD2:FRT_FSYS_DEF : 本 区 

军 
BY GIMBALD1 :FRT_CSYS_DEF: 


坊 移 
0.00 


新 建 集 站 

图 3.13.2 “坐标 系 对 齐 ” 约 束 参 考 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 立 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 尝 试 拖 动 零 件 GIMBAL02， 验 证 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.14 修复 失败 的 深 配 


1. 失败 的 装配 


有 时 候 ,，“ 连 接 ”“ 拖 动 ”或 “运行 ”机 构 时 ， 系 统 会 近 示 “站 配 失败 ”信息 ， 这 可 能 是 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


由 于 未 正确 指定 连接 信息 ， 或 者 因为 主体 的 初始 位 置 与 最 终 的 闭 配 位 置 相距 大 远 等 。 

如 果 装 配件 未 能 连接 ， 应 检查 连接 定义 是 否 正 确 。 应 检查 机 构 闭 置 内 的 连接 是 如 何 组 
合 的 ， 以 确保 其 具有 协调 性 。 也 可 以 锁定 主体 或 连接 并 删除 环 连接 ， 以 得 看 在 不 太 复 杂 的 
情况 下 ， 机 构 装置 是 否 可 以 装配 。 最 后 ， 可 以 创建 新 的 子 机 构 ， 并 个 别 查 看 ， 研 究 它 们 如 
何 独立 工作 。 通 过 从 可 工作 的 机 构 装置 中 有 系统 地 逐步 进行 ， 并 一 次 增加 一 个 小 的 子 系统 ， 
可 以 创建 非常 复杂 的 机 构 装 置 并 成 功 运行 。 

如 果 运 行 机 构 时 出 现 “ 装 配 失 败 ” 信 息 ， 则 很 可 能 是 因为 无 效 的 伺服 电动 机 值 。 如 果 
对 某 特定 时 间 所 给 定 伺服 电动 机 的 值 超出 可 取 值 的 范围 ， 从 而 导致 机 构 闭 置 分 离 ， 系 统 将 
声明 该 机 构 不 能 装配 。 在 这 种 情况 下 ， 要 根据 机 构 正 常 运行 的 时 间 ， 来 计算 所 有 伺服 电动 
机 的 有 效 值 范 围 ， 并 修改 无 效 的 伺服 电动 机 值 。 另 外 ， 开 始 时 设置 较 小 的 伺服 电动 机 振幅 ， 
然后 再 逐渐 加 大 ， 也 是 确定 有 效 值 范围 的 一 个 好 的 方法 。 伺 服 电动 机 也 可 能 会 使 连接 超过 
其 限制 ， 可 以 关闭 有 可 能 出 现 此 情形 连接 的 限制 ， 并 重新 进行 运行 来 研究 这 种 可 能 性 。 

修复 失败 装配 的 一 般 方 法 。 
@ 在 模型 树 中 用 鼠标 右键 单 击 元 件 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 轧 辑 正人 命令 ， 查 看 系 
统 中 环 连接 的 定向 箭头 。 通 常 ， 只 有 闭合 环 的 机 构 装 置 才 会 出 现 失败 ， 包 括 具 有 
西 轮 或 棍 的 机 构 装 置 ， 或 者 超出 限制 范围 的 带 有 连接 限制 的 机 构 装 置 

@ 检查 区 配件 公差 ， 以 确定 是 否 应 该 更 严格 或 再 放宽 一 些 ， 尤 其 是 当 帮 配 取得 成 功 
但 机 构 装 置 的 性 能 不 尽 如 人 意 时 。 要 改变 绝对 公差 ,可 调整 特征 长 度 或 相对 公差 ， 
或 两 者 都 调整 。 著 配件 级 和 零件 级 中 的 Creo 精度 设置 也 能 影响 装配 件 的 绝对 公 


到。 

查看 是 否 有 锁定 的 主体 或 连接 ， 这 可 能 会 导致 机 构 装 置 失败 。 

尝试 通过 使 用 拖 动 对 话 框 来 茶 用 环 连接 ， 将 机 构 鞘 置 重新 定位 到 靠近 所 期 望 的 位 
置 ， 然 后 司 用 环 连接 。 


2. 装配 件 公差 


绝对 装配 件 公差 是 机 械 位 置 约束 允许 从 完全 装配 状态 偏离 的 最 大 值 。 绝 对 公差 是 根据 
相对 公差 和 特征 长 度 来 计算 的 。 相 对 公差 是 一 个 系数 ， 默 认 值 是 0.001， 即 为 模型 特征 长 度 
的 0.1%， 特征 长 度 是 所 有 零件 长 度 的 总 和 除 以 零件 数 后 的 结果 ， 零 件 长 度 或 大 小 ) 是 指 
包含 整个 零件 的 边界 框 的 对 角 长 度 。 计 算 绝对 公差 的 公式 为 
绝对 公差 = 相对 公差 XxX 特征 长 度 

改变 绝对 装配 件 公 差 的 操作 过 程 如 下 : 

Step1. 选择 下 拉 菜 单 京 件 ” 一 ET 一 JE 洛 今 ， 示 统 弹出 “模型 
属性 ”对 话 框 。 
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step2. 在 “模型 属性 “对 话 框 的 装配 区 域 中 单 击 机构 后 而 的 要 选项 ,系统 弹出 “ 设 
置 ” 对 话 框 。 如 果 要 改变 装配 件 的 “相对 公差 ”设置 ， 可 以 在 戎 细 漳 的 文本 框 中 输入 0-0.1 
的 值 。 默 认 值 0.001 通常 可 满足 要 求 。 

Step3. 如 果 要 改变 “特征 长 度 ” 设 置 ， 可 以 在 戎 生生 国 的 文本 框 中 输入 其 他 值 。 当 最 大 
零件 比 最 小 零件 大 很 多 时 ， 应 考虑 改变 这 项 设置 。 

Step4. 在 装配 件 失败 情况 下 ， 如 果 不 让 系统 发 出 警告 提示 ， 可 以 取消 选中 重新 连接 区 
域 中 的 一 交 册 要 党...i 复 选 框 。 

Step5. 单 击 绚 焉 按钮 。 


3.15 ”机 构 创 建 范 例 1 一 一 槽 轮机 构 


范例 概述 : 

机 构 模 型 的 设计 与 组 装 是 使 用 软件 进行 运动 分 析 的 基础 ， 也 是 最 重要 的 步骤 。 只 有 机 
构 模 型 设计 正确 ， 各 元 件 连接 完整 ， 才 能 保证 接 下 来 的 仿真 步骤 顺利 进行 。 本 范例 将 介绍 
构 轮 机 构 的 创建 过 程 。 在 本 范例 中 ， 读 者 要 注意 权 (Solt ) 连接 的 应 用 技巧 和 注意 事项 。 模 
轮机 构 模 型 如 图 3.15.1 所 示 。 在 该 机 构 中 基 座 与 连 杆 同 为 国定 主体 ， 轮 盘 作 为 主动 件 安 猴 
在 基 座 右 侧 并 销 钉 连接 ， 消 块 安 儿 在 连 杆 上 并 消 动 连接 ， 下 方 的 顶点 与 轮 盘 中 的 螺 线 采用 
档 连 接 。 当 轮 盘 转动 时 ， 将 市 动 滑 块 在 连 杆 上 滑动 ， 轮 盘 中 螺 线 的 基准 点 用 于 限制 档 连 接 
的 运动 范围 ， 需 要 预先 创建 。 


基 座 (base) 连 杆 (rod) 
\ 


滑 块 人 轮 盘 (disk) 
图 3.15.1 ” 槽 轮机 构 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.15。 
Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 solt_mech， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
Step3. 引入 基 座 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 轮 盘 元 件 DISK.PRT， 并 将 其 调整 到 网 3.15.2 所 示 的 位 置 。 
Step5. 创建 轮 盘 〈DISK) 与 基 座 (BASE) 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 基 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 豆 按钮， 分 别 选 取 图 3.15.2 中 的 两 个 


。 ” 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 | 总 图 界面 如 图 3.15.3 所 示 。 


轮 各 (disk) 其 座 (base) 
\ \ 


平移 : 选取 这 两 个 平面 
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N=~ 
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Le 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
图 3.15.2 ”引入 基 座 元 件 和 轮 盘 元 件 


0.00 7 | 应 符 | 
状况 


图 3.15.3 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.15.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 


时 ， 牙 走 界面 如 图 3.15.4 所 示 。 


局 Connection 1 性 肯 ) 


3.15.4 “放置 ”界面 〈 二 ) 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 嗓 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step7. 引入 连 杆 元 件 ROD.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.15.5 所 示 的 位 置 。 
重合 1: 选取 这 两 条 轴线 连 杆 Crod) 


\ 


一 
重合 2: 选取 这 两 个 平面 


色 3.15$.5 ”定义 重合 约束 


第 <j 章 ”机 构 连 接 与 机 构 创 建 


Step8. 采用 一 般 装 配 的 方法 约束 连 杆 元 件 ROD.PRT。 
(1) 定 义 “ 重 合 5 约束 1。 单 击 操控 板 中 的 ， 划 下 按钮 ,在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 重 台 
选项 ， 分 别 选 取 图 3.15.5 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ”约束 的 参考 ， 此 时 下 喜 界面 如 图 3.15.6 


所 示 。 


辐 集 5 (用 户 定义 ) [Mf 约束 已 启用 
中 重合 约束 类 型 
ROD: 2):P2 拉 伸 2 
0 BAsE: 1 ( 轴 ):F2 ( 控 伸 : 2 = 
二 偏 移 
新 建 约 束 0.00 尺 符 
状况 
[当主 假 设 
新 建 集 完全 约束 


图 3.15.6 “ 放 管 ”界面 (一) 
(2) 定义 “重合 ”约束 2。 在 “放置 ”界面 中 单 击 重新 建 3 呆 字符 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 
表 中 选择 -上 重合 选项， 分别 选 取 图 3.15.5 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 的 参考 ， 则 界面 下 
部 的 关 吕 栏 中 显示 的 信息 为 完全 名 束 ， 此 时 总 羡 界面 如 图 3.15.7 所 示 。 


是 集 5 骨 户 定 疙 ) Wf 汐 束 已 启用 
重合 
日 重合 约束 类 型 
gg ROD: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 二 Ss 7 
昌 BAsE :曲面 :Fl ( 拉 伸 _1) 坊 秘 
新 建 约 束 0.00 度 疝 
状 问 
上 是 欧 许 眉 设 
新 建 集 完全 约束 


图 3.15.7 “放置 ”界面 (二 ) 
Step9. 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 约束 的 创建 ， 结 果 如 图 3.15.8 所 示 。 


图 3.15.8” 连 杆 装配 结 


Step10. 引入 滑 块 元 件 SLIDE.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.15.9 所 示 的 位 置 。 
Step11. 创建 请 块 〈SLIDE) 元 件 与 连 杆 〈ROD) 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 皇上 时 选项 ， 此 时 系统 璋 出“ 元件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


。 ”菜单 中 的 | 意境 | 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 萌 对 章 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.15.9 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 误 置 界面 如 图 3.15.10 所 示 。 
旋转 : 选取 这 两 个 平面 


bv 
轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 
3.15.9 ”创建 滑 块 《〈Slider) 连接 


= Caormrmeetiom 3 站 地 1】 el 已 启用 集 
中 轴 对 齐 
旋转 集 名 称 
日 平移 轴 
于 Conmection 2B 忻 卓 ) 
集 夫 型 
Ze 
状况 


3.15.10 “放置 ”界面 (一 ) 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.15.9 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 识 置 界面 如 图 3.15.11 所 示 。 


辐 Connection_3 ( 齐 块 ) 光束 已 局 用 
芍 束 尖 型 

jh | 

偏 称 | 
695.70 zz | 皮 府 | 


FConmnection 2B ( 重 ) 
新 建 集 Wp 


3.15.11 “放置 ”界面 (二) 


Step12. 将 滑 块 (SLIDE) 元件 调整 到 图 3.15.12 所 示 的 大 致 位 置 。 


滑 块 元 件 Cslide).、 


\ 


3.1$.12 ”调整 滑 块 位 置 


第 gj 章 机 构 和 连接 与 机 构 创建 


Step13. 创建 槽 连接 。 

(1) 在 京 埋 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 总 牧 选项 。 

(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 ( 连 杆 元 件 中 的 基准 点 PNTO) 
和 曲线 ( 轮 盘 元 件 中 的 螺 线 ) 为 约束 参考 ， 此 时 了 束 豆 界面 如 图 3.15.14 所 示 。 


直线 上 的 点 : 选取 此 点 和 曲线 


Sm 


ee 
— 
ee 


图 3.15.13 ”创建 权 (Solt) 连接 


EConmnection 3 有 块 ) 节 束 已 启用 
岂 Conmnection 4 中 则 1 
中 直线 上 的 点 光束 村 型 
加 3LIDE: PHTO:F3 (基准 点 ) J 于 全 | 
人 ITSK: 曲线 :75 (曲线) 坊 移 
科 轴 0.00 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.15.14 “放置 ”界面 〈 一 ) 

(3) 在 下 豆 界面 下 方 单 击 sst 选项 , 在 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 13000， 
并 按 Enter 键 确 认 ; 选中 [YW 景 小 限制 复 选 框 ， 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 1( 轮 盘 元 件 中 的 基准 
点 PNT1) 为 最 小 限制 参考 ; 选中 [Yi 最 大限 制 复 选 杠 ， 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 2 〈 轮 盘 元 件 
中 的 基准 点 PNTO) 为 最 大 限制 参考 ， 此 时 ， 划 站 界面 如 图 3.15.15 所 示 。 


让 [Corneetion 2 1 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 值 
是 [Correction 3 人 萤 ) 
中 直线 上 的 点 2769.9 | Wi .0 
模 攻 恨 置 地 各 下 
选择 装配 委 参 堵 门 启用 重新 生成 值 


[YT 最 小 限制 DISK: PHT1:F9 (基准 点 ) 
[Yi 最 去 限制 DISK: PHTD:F9 [ 功 准 点 ) 


动态 尾 性 >> 反 辣 
新 建 集 
图 3.15.15 “放置 ”界面 (二) 


Step14. 单 击 操控 板 中 的 轨 按 钮 ， 完 成 约束 的 创建 。 
Step15. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 尝 试 拖 动 滑 块 (SLIDE) 元 件 零件 ， 验 
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证 连接 。 
Step16. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


3.16 机构 创建 泥 例 2 一 一 万 同市 机 构 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 万 向 节 机 构 的 创建 过 程 ， 在 该 机 构 中 基 座 为 固定 主体 ， 两 支 轴 又 安装 在 
基 座 上 并 分 别 采 用 圆柱 连接 ， 轴 又 之 间 添 加 万 向 连接 约束 ， 十字 轴 采 用 圆柱 约束 安装 在 轴 
又 中 对 应 的 孔 上 ， 当 机 构 中 的 任 一 轴 又 旋转 时 ， 可 以 带动 十 字 轴 及 另 一 轴 又 旋转 。 在 本 范 
例 中 ， 读 者 要 注意 万 向 (Gimbal ) 连接 的 应 用 技巧 和 注意 事项 ， 另 外 在 设计 轴 又 时 ， 要 预 
先 在 配合 位 置 添加 基准 坐标 系 ， 以 用 于 创建 万 向 约束 。 万 向 节 机 构 模 型 如 图 3.16.1 所 示 。 


基 座 (base) 轴 又 2 (link02) ”十字 轴 (joint) v 轴 又 1 (link01) 
\ \ 人 


图 3.16.1 万 癌 节 机 构 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch03.16。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 合 名 为 gimba_asm， 选 取 mas-asm_dssi 亚 模板 。 

Step3. 引入 基 座 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 一 个 轴 又 元 件 LINK01. PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.16.2 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 轴 又 1 (ink01) 与 基 座 (base) 之 间 的 圆柱 连接 1。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 学 图 注 选 项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 京 各 按钮， 分别 选取 图 3.16.2 中 的 两 条 
轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 萌生 界面 如 图 3.16.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 基 座 (base) 轴 义 1 (link01) 


网， 
] / 


图 3.16.2 ”创建 圆柱 《Cylinder) 连接 1 


第 @@ 章 “机构 过 楼 与 机 构 创 建 “8 wy 


与 Connection 1 【圆柱 ) A 蕊 局 用 集 
卓 轴 对 齐 
9 平移 负 二 
昌 旋转 轴 Connecti on 1 | 
集 类 型 
区 本 | 大 
状 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.16.3 “放置 ”界面 
(3) 拖 动 轴 叉 1 至 图 3.16.2 所 示 的 大 致 位 置 。 
Step6. 单 击 操 控 板 中 的 尖 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 
Step7. 引入 第 二 个 轴 双 元件 LINK02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.16.4 所 示 的 位 置 。 
轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 轴 又 2 (link02) 


\ 
1 \ 
I! 


二 


\ 
\ 


» 


3.16.4 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 2 
Step8. 创建 轴 又 2 (link02) 与 基 座 (base) 之 间 的 圆柱 连接 2。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 茵 国 往 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 襄 剖 按钮， 分别 选取 图 3.16.4 中 的 两 条 
轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 _ 划 站 界面 如 图 3.16.5 所 示 。 


局 Connection B 【圆柱 ) 约束 已 启用 
让 轴 对 齐 


3 天 | 
LINED2:h2 四 ]:F10 ( 控 Rb 


| 2 axss: A5 项 :F10 昱 伸 | -| 重 全 


日 平 种 轴 坊 移 

如 旋转 轴 0.00 尺 辣 
0 状况 
| 完成 连接 定 久 。 


图 3.16.5 “放置 ”界面 


(3) 拖 动 轴 又 2 至 图 3.16.4 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step9. 创建 两 轴 又 之 间 的 万 向 〈Gimbal) 连接 。 

(1) 在 下 各 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 五 向 选项 。 
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(2) 定义“ 坐标 系 对 齐 ” 约 束 。 选取 图 3.16.6 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 | 总 置 


界面 如 图 3.16.7 所 示 。 
选取 这 两 个 坐标 系 


3.16.6 ”创建 万 同 (Gimbal) 连接 


FF Connection_B {圆柱 ) 约束 已 局 用 
是 Connection 7 全 疝 ) 3 和 
中 坐标 条 Ce 


DY LTNED2:FRT_C3YS_DEF:F: 由 居中 | 
LINED1: PRT_CSYS_DEF:F: | | 坊 移 


I eT 

图 3.16.7 “放置 ”界面 

(3) 拖 动 轴 又 2 至 图 3.16.6 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step10. 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step11. 引入 十 字 轴 元 件 JOINTPRT， 并 将 其 调整 到 图 3.16.8 所 示 的 位 置 。 
Step12. 创建 轴 又 1 (link01) 与 十 字 轴 (joint) 之 间 的 圆柱 连接 3。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 莞 加 往 选 项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 1。 单 击 操控 板 中 的 至 得 按钮 ， 分 别 选取 图 3.16.8 中 的 两 
条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 1 的 参考 ， 此 时 于 所 界面 如 图 3.16.9 所 示 。 
轴 对 齐 1: 选取 这 两 条 轴线 


-> 


轴 对 齐 2: 选取 这 两 条 轴线 


3.16.8 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连 接 


Step13. 创建 轴 又 2 Jink01) 与 十 学 轴 (joint) 之 间 的 圆柱 连接 4。 
(1) 在 焉 站 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 


第 <@3 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 


列表 中 选择 妆 加 六 选项 。 
回 Comection 8 { 园 柱 ) 世事 已 启用 
中 轴 对 齐 外 未 类 型 
岂 Tormrk2 呐 ):PT 昱 伸 | | | 和 
各 To1:A 1 岳 ):76 拉 全 上 
平移 轴 局 称 
入 旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.16.9 “放置 ”界面 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 2。 单 击 操控 板 中 的 _ 式 章 按钮， 分别 选取 图 3.16.8 中 的 两 
条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 2 的 参考 ， 此 时 忒 喜 界面 如 图 3.16.10 所 示 。 


由 Connection $$ [圆柱 ) 二 约束 已 启用 
思 Commection 和 【圆柱 ) 
小 轴 对 齐 
| orm 1 址 ): 瑟 收 ES 
| Lrmn2: A 1 筒 ):F8 昌 局 称 
日 平 积 轴 0.00 上 反 向 
吾 旋转 轴 再 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 
图 3.16.10 “放置 ”界面 


Step14. 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 约束 的 创建 ， 结 果 如 图 3.16.11 所 示 。 


图 3.16.11 机 构 装 配 结果 
Step15. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 向， 尝试 拖 动 轴 叉 1 或 轴 又 2， 验证 连接 。 


Step16， 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.17 ”机构 创建 范例 3 一 一 平行 提升 机 构 


范例 概述 : 


本 范例 将 介绍 平行 提升 机 构 的 创建 过 程 。 在 该 机 构 中 ， 框 架 为 固定 主体 ， 气 红 安 装 在 
框架 上 ,8 根 连 杆 和 5 根 销 轴 使 用 销 (Pin) 和 圆柱 (Cylinder) 连接 组 成 平行 连 杆 机 构 ， 工 
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要 注意 销 (Pin) 连接 和 圆柱 (Cylinder) 连接 的 使 用 区 别 ， 避 免 产 生 过 多 约束 。 平 行 提升 
机 构 模 型 如 图 3.17.1 所 示 。 


作 台 安装 在 连 杆 顶部 ， 当 活塞 运动 时 ， 该 机 构 将 推动 工作 台 平 行 上 升 。 在 本 范例 中 ， 读 者 
”工作 台 (table) 


, 气动 系统 (pneumatic ) 
’ 


,框架 (frame ) 
UV 
销 轴 (pin) - 


连 杆 (rod) - “ 


图 3.17.1 平行 提升 机 构 


Task1. 创建 气动 系统 子 组 件 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch03.17。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 钱 配 模型 ， 命 名 为 pneumatic_asm,， 选取 mns_asm_desi 印 檬 板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 CYLINDER.PRT， 并 使 用 上 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 PISTON.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.17.2 所 示 的 位 置 

注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方 向 错误 。 


7 SS 


图 3.17.2 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
p> | 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 


Step5. 创建 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 少 吕 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 葛 直 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.17.2 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 不 豆 界面 如 图 3.17.3 所 示 。 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.17.2 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ,此 时 
放置 界面 如 图 3.17.4 所 示 。 


局 Connection_1 [月 块 ) 
中 轴 对 齐 
FTSTON: 曲面 :F5 拉 促 _1; 
和 CYLINDER: 曲面 :F5 拉 促 . 
旋转 
平 称 轴 


新 建 集 


图 3.17.3 


局 Connectior 1 0 肯 块 ) 
轴 对 齐 
让 旋转 
各 FISTON: 曲面 :79 ( 控 伸 _3; 
icYLIIDER: 曲面 :F9 (和 拉 伸 . 


平稳 轴 


新 建 集 


图 3.17.4 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 吾 界面 中 单 击 虽 平稳 铀 选项 ， 选 取 图 3.17.5 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 


平移 轴 : 选取 2-----” 
这 两 个 平面 | 


EM 


图 3.17.5 
(5) 设置 位 置 参 数 。 在 并 下 界面 右 侧 沼 


六 六 


键 确认 ， 然 后 单 击 


所 示 。 


局 Commection 1 人 请 块 ) 
轴 对 章 
旋转 
平 称 轴 


各 FISTON: 曲面 :75 ( 控 伸 _1; 
名 CYLINDER: 曲面 :FT 和 拉 伸 . 


新 建 集 


图 3.17.6 
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约束 已 启用 
约束 类 型 
.上 重合 
坑 乏 
0.00 | 


状况 
完成 连接 定义 。 
“放置 ”界面 


约束 已 后 用 
光束 类 型 


博物 


0.00 尺 辣 


状况 


“放置 ”界面 


过 可 


设置 平移 轴 参 考 
二 


ED 


f: 


六 六 
开 置 零 位 置 

[Wf 启用 和 双 新 生成 值 

[Wf 最 小 限制 

[Wf 最 志 限 制 


5.0 


150.0 


动 寿 尾 性 >> 


设置 位 置 参数 


区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 $5， 并 按 Enter 
按钮 ， 选 中 [W 启 用 重新 生成 秆 复 选 框 ， 选 中 加 最 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 5; 选中 [Wf 晤 本 限 制 复 选 框 ,在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 150, 如 图 3.17.6 
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Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 咒 ， 拖 动 零件 piston， 验 证 滑 块 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


Task2. 创建 总 装配 


Stage1. 装配 框架 和 气动 子 组 件 


Step1. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 parallel_mech， 选 取 mmns_asm_desi 配 模板。 

Step2. 引入 框架 元 件 FRAME.PRT， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 气动 子 组 件 pneumatic_asm.asm， 并 将 其 调整 到 图 3.17.7 所 示 的 位 置 。 

Step4. 创建 气动 子 组 件 与 框 染 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 如 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 蔓 各 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -上 重 S 选项 ， 选 取 图 3.17.7 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 ， 葛 间 界面 如 图 3.17.8 所 示 。 


“重合 ” 约束 (一 ): “重合 约束 (二 ): 
这 两 个 平面 重合 人 这 两 个 柱 面 量 合 


DA 
“平行 ”约束 :这 两 个 平面 平行 


图 3.17.7 创建 刚性 (Rigid)〉 连接 


启 Connection 2 拉 | 性 ) A 六 束 已 启用 
中 重合 外 过 类 型 
人 CYLINDER: 曲面 :了 9 冬 伸 | [一 一 一 
人 FRANE: 曲面 :F10 ( 拉 伸 _3; 二 
于 合 
平行 0.00 皇 向 
新 建 约束 
和 完全 约束 


图 3.17.8 “放置 ”界面 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 放置 界面 中 单 击 菲 熏 一 王 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 


选择 卫生 会 选项 ， 选 取 图 3.17.7 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ”约束 二) 的 参考 ， 此 时 | 误 置 


界面 如 图 3.17.9 所 示 。 


EE Cormeetion 2 (种 性 ) 
重合 
中 重合 
JW CYLINDER: 曲面 :F9 (和 拉 伸 . 
名 TRANE: 曲面 :F11 ( 例 贺 角 _ 
平行 
新 建 约 束 
新 建 集 


图 3.17.9 


第 CQ) 章 机 构 连 接 与 机 构 创 奸 


[Mf 约束 已 启用 
约束 凑 型 
.| 重合 


坊 称 


0.00 度 疝 


状 计 


完全 约束 


“放置 ”界面 


(4) 定义 “平行 ”约束 。 在 .对 生 界面 中 单 击 加 新 建 约 更 


， 在 光束 闪 芋 下 拉 列 表 中 选择 


JU 和 选项 ， 选 取 图 3.17.7 中 的 两 个 平面 为 “平行 ”约束 的 参考 ， 此 时 茧 置 界面 如 图 


3.17.10 所 示 。 


局 Conmnection 2 的 性 ) 
重合 
重合 
全 
JW CYLINDER: 曲面 :F9 拉 伸 . 
名 FRMIE: 曲面 :F10 ( 拉 伸 3 
新 建 约束 
新 建 集 


图 3.17.10 


[YYf 约束 已 启用 


二 | 


完全 约束 


“放置 ”界面 


Step5. 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 3.17.11 所 示 。 


图 3.17.11 


Stage2. 装配 连 杆 1 


完成 刚性 〈Rigid) 连接 


Step1. 引入 连 杆 元 件 ROD.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.17.12 所 示 的 位 置 。 


Step2. 创建 连 杆 1 和 框 染 之 则 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 各 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 灰 下 按钮 ， 分别 选取 图 3.17.12 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 | 茂 置 界面 如 图 3.17.13 所 示 。 
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7 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
A 


1 平移 :选取 这 两 个 平面 


/ 


3.17.12 ”创建 销 (Pin) 连接 


是 Comection_ 3 上 肖 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 a 
部 RD: 曲面 :5 以 伸 1 | a 
和 FRANE: 曲面 :F9 拉 伸 _ 2) 二 于: 
平移 
日 旋转 轴 0.00 尺 壬 
状况 
新 娃 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.13 “放置 ”界面 (一 ) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.17.12 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 ,总 下 界面 如 图 3.17.14 所 示 。 


局 Connection 3 [四 ) 冲刺 已 扬 用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 状 型 
Bh ao 曲面 : 瑟 控 伸 1) [| 重合 |w 
| 册 0 FEANE: 曲面 :F7 (扫描 ll 篇 移 
和 旋转 轴 D0.00 二 | 
状况 
bis 完成 连接 十 必 。 


3.17.14 “放置 ”界面 (二 ) 


Step3. 调整 连 杆 1 至 图 3.17.15 所 示 的 大 致 位 置 。 


3.17.1$ 连 杆 1 的 位 置 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 园 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 


第 Cj 章 机 构 连 接 与 机 构 创 建 


Stage3. 装配 销 轴 


Step1. 引入 连接 轴 元 件 PIN.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.17.16 所 示 的 位 置 。 

Step2. 创建 销 轴 1 和 连 杆 1 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 喜 按钮， 分别 选取 图 3.17.16 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 豆 豆 界面 如 图 3.17.17 所 示 。 


~ 平移， 选取 这 两 个 平面 


图 3.17.16 ”创建 销 (Pin) 连接 


刁 Conmnection 3 [四 ) 区 束 已 启用 
品 轴 对 齐 RE 
各 FIN: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) [站 证 
名 ROD: 曲面 :三 拉 伸 _1) 
平移 时 
旋转 轴 0.00 尽 疝 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.17.17 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.17.16 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 斑 界面 如 图 3.17.18 所 示 。 


局 Conmnection 3 (四 ) 约束 已 启用 
轴 导 齐 
中 圭 称 芍 束 类 型 
同和 FIH: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 了 重合 
多 RDD :曲面 :75 拉 伸 _1) 坊 移 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
完成 连接 定义 。 


图 3.17.18 “放置 ”界面 
Step3. 单 击 操控 板 中 的 学 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 ， 如 图 3.17.19 所 示 。 
Stage4. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 2 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 “PIN.PRT” 节 点 。 


dy 
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Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 扣 EE” 区 域 下 的 名和 皇 制 按钮 然后 单 击 虞 者 由 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 图 3.17.20 所 示 的 “元 件 放 置 ” 界 面 。 


图 3.17.19 ”装配 销 轴 1 


文件 "| | 模型 ”分析 注释 泻 染 ”人体 模型 ”工具 ”视图 应 用 程序 ”框架 | | 元 华 就 入 


区 和 TS 加 ER 和 自动 放置 | 由。 状况 : 未 完成 连接 定义 。 
放置 | 移动 | 这 项 | 找 性 | 属性 
图 3.17.20 “元 件 放置 ”界面 


Step3. 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.21 所 示 的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 , 此 时 总 豆 界 
面 如 图 3.17.22 所 示 。 


; -选取 此 柱 面 


eP 


“选取 此 平面 


[ad 
1 


下 过 二 二 过 二 


图 3.17.21 选取 约束 参考 


四 位 置 1 和 约束 已 启用 
己 Conmnection 3 (四) 
轴 对 齐 芍 事 类型 
小 天 | 


中 ji FIN: 曲面 :5 ( 拉 伸 _ 


| 偏 移 
册 T R00: 曲面 :F5 拉 伸 _ a 站 
新 奸 药 素 = 

新 建 位 宣 完成 连接 定 久 。 


图 3.17.22 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.23 所 示 。 


Stage5. 装配 连 杆 2 


Step1. 引入 连 杆 元 件 ROD.PRT， 并 将 其 调整 到 图 3.17.24 所 示 的 位 置 。 


第 Cj 章 机 构 连 接 与 机 构 创 建 


图 3.17.23 ”装配 销 轴 2 


RN -zy 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 而 
1 4 


/ 


-= >- 平移， 选取 这 两 个 平面 


本 


3.17.24 创建 销 《Pin) 连接 
Step2. 创建 连 杆 2 和 销 轴 1 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 底下 按钮， 分别 选取 图 3.17.24 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 臣下 界面 如 图 3.17.25 所 示 。 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 ][ 毁 可 选项 ， 分 别 选 取 图 3.17.24 
中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 偏 移 距 离 值 为 -5， 此 时 六 直 界面 如 图 3.17.26 所 示 。 


局 Conmection 36 首肯 ) 芍 囊 已 启用 
串 轴 对 齐 ee 
如 RO: 曲面 : 瑟 尽 伸 1 [i 
吕 FT: 曲面 :55 拉 伸 _1) 
平移 
日 旋转 轴 0.00 情 问 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.17.25 “放置 ”界面 (一 ) 


己 Connection_ 3B (生肖) 约束 已 自用 
轴 对 齐 
让 平移 芍 束 尖 型 
如 R00: 曲面 : 焉 拉 伸 _1) ] [距离 > 
和 PIN: 曲面 :z5 ( 拉 伸 _1) 从 
9 证 转轴 5.00 |v|| 丘 向 
状况 
En 元 成 连接 定 以 。 


图 3.17.26 “放置 ”界面 〈 二 ) 
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Step3. 单 击 操控 板 中 的 装 按 钮 ， 完 成 元 件 的 装配 ， 如 图 3.17.27 所 示 。 


图 3.17.27 装配 连 杆 2 


Stage6. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 3 

Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 网 3.17.28 所 示 的 “PIN.PRT” 市 点 。 

Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 “ 巢 E 区 域 下 的 乌龟 制 按钮 ,然后 单 击 晤 类 Ws 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ”上 四 ， 如 图 3.17.29 所 示 。 


A BS RIGHT 
55M TOP 
A BS FRONT | 
Sx ASM_DEF_CSY5 中 击 此 按钮 
kb 国 FRAME,PRT , 
Be FN FNEUMATIC 下 SS SSM 
EE | ORSD.PRT 
wk [| 9PIN,PRT 
kb 加 QPIWPRT< 一 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
k [9RDOD,PRT 
中 在 此 插 信 放置 | 芍 动 | 选项 | 找 性 | 性 性 


图 3.17.28 ”选取 复制 零件 图 3.17.29 “元 件 放 置 ” 操 控 板 
Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 让 喜 按钮 , 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.30 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 ] 上 [号 训 选项 ， 偏 移 距离 值 为 5， 
此 时 让 喜 界面 如 图 3.17.31 所 示 。 


2 
时 | 旧 | 丫 || 销 加 国 吕 重合 


,一 选取 此 柱 面 


-选取 此 平面 


i i i i i i a i i i i te i i i i td i i i i i i ti et ee i i ie i 


图 3.17.30 ”选取 约束 参考 


Step4. 创建 销 轴 3 和 气动 子 组 件 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 于 所 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 范 圆柱 选项 。 


第 Cj 章 机 构 连 接 与 机 构 创 建 


局 Connmection 51 (和 i 活 ) 她 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平 乏 汐 束 类 型 
名 PIH: 曲面 :了 5( 拉 伸 _1) I 
名 R07: 曲面 :F5 拉 伸 _1) 坊 欧 
口 旋转 轴 5.00 到 疝 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.31 “放置 ”界面 (一) 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 蓝 吉 按钮， 分 别 选取 图 3.17.32 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 误 四 界面 如 图 3.17.33 所 示 。 
I HE 


1 一 一 一 aa 一 一 一 一 一 二 pi ---v-------------| 
1 1 


站 


3.17.32 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


由 Conmnection 51 {四 ) 二 区 蒜 已 号 用 
局 Correctior 52 【圆柱 ] 
中 轴 对 齐 i 
邑 PIN: 曲面 :85 ( 拉 伸 14; -二 重合 
由 和 FISTON: 曲面 :79 ( 拉 伸 偏 移 
日 平 冬 轴 0.00 | 
总 旋转 轴 TT 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 3.17.33 “放置 ”界面 (二 ) 
Step5. 单 击 操控 板 中 的 置 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 和 连接 ， 如 图 3.17.34 所 示 。 


Stage7. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 4 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 网 3.17.35 所 示 的 “PIN.PRT” 市 点 。 


闽 PARALLEL MECH,ASM 
A BSM_RIGHT 
A SM_TOP 
za5M_ FRONT 
ex ASM_DEF_CSYS 
Ek [El FRAME,PRT 
Ep 加 PNEUMATIC_ASM, ASM 
k 问 oROD.PRT 


2 销 轴 3 


一 


E [可 9PIM,PRT 
k 问 下 .PRT -~------ 选中 此 节点 
E El] 9ROC,PRT 
Ek 问 oFIN.PRT 
中 在 此 插 六 
图 3.17.34 ”装配 销 轴 3 图 3.17.35 ”选取 复制 零件 
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时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 臣 豆 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.36 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 ][ 吧 加 选 项 ， 偏 移 距 离 值 为 5， 
此 时 昔 下 界面 如 图 3.17.37 所 示 。 


| Step2， 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 染 FE” 节点 下 的 钥 氢 制 按 钮 ， 然 后 单 击 重 # 上 5 按钮， 此 


-选取 此 柱 面 


’ 


, “~ 选取 此 平面 


图 3.17.36 ”选取 约束 参考 


局 Conrmection 3 {) 芍 束 已 启用 
办 对 齐 
中 十 称 芍 束 类 型 
ij FTN: 曲面 :F5 ( 拉 仲 _1) 有 
RDD: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 偏 移 
日 旋转 轴 5.00 "| 上 后 向 
I 完成 连接 定义 。 


图 3.17.37 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.38 所 示 。 


Stage8. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 3 


Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.39 所 示 的 “ROD.PRT” 市 所。 


A SM RIGSHT 
A 5M TOP 
A 5M FRONT 
ex BSM_DEF_CSYS 
ke FRAME,PRT 
p 加 | PNEUMATIC_a5M,a5M 


kE [Gl] OPIN,.PRT 


> 加 
ks Bl ROD,.PRT 
se 加 
kE [Gl] OPIN,.PRT 
图 3.17.38 ”装配 销 轴 4 图 3.17.39 ”选取 复制 零件 
Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 扣 人 ”节点 下 的 译名 制 按 钮 ， 然 后 单 击 镶 和 站 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 目 。 
Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 柬 下 按钮 ,在 模型 中 依次 选取 图 3.17.40 所 示 


DR 


第 @@ 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 “放生 


的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ; 单 击 尽 自控 钮 , 反 转 配合 方向 , 此 时 总 置 界面 如 图 3.17.41 
所 示 。 


一 


图 3.17.40 ”选取 约束 参考 
Step4. 创建 连 杆 3 和 销 轴 1 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 剖 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 位 置 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 
束 列表 中 选择 问 圆柱 选项 。 


是 Conmection 830 (四) 她 束 已 局 用 
轴 对 齐 
中 平 称 光束 类 型 
ET 
部 FRMIE: 曲面 :F6 扫描 1) 遍 黎 
日 旋转 轴 0.00 捅 向 
I 完成 演 接 定义 。 


3.17.41 “放置 ”界面 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 恋 下 按钮 ， 分 别 选 取 网 3.17.42 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 茂 重 界面 如 图 3.17.43 所 示 。 
选取 这 两 个 柱 面 


3.17.42 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


由 Conmeetionm 80 让 ) 二 约束 已 启用 
是 Connection 3831 【圆柱 ) 
中 针对 齐 J 
对 Ron: 曲面 :F5 ( 拉 伸 1 ss 
各 PIH: 曲面 :75 拉 伸 1; 偏 迄 
日 平移 轩 0.00 | 
晶 旋转 轴 和 
新 建 集 二 :二 人 
完成 连接 定 必 。 


图 3.17.43 “放置 ”界面 
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Step5. 单 击 操控 板 中 的 法 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.44 所 示 。 
Stage9. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 4 


Step1. 选取 复制 零件。 在 檬 型 树 中 选中 图 3.17.45 所 示 的 “ROD.PRT” 届 所。 
Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 狂 fF” 节点 下 的 名 人 皇 制 按钮 , 然后 单 击 赔 类 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 旺 ，。 


国 PARALLEL_MECH,ASM 
A BSM_ RIGHT 
A BM _ TOP 
A BSM_ FRONT 
Sx ASM_DEF_CSY5 
bE 国 FRAME,PRT 
kb 国 PNEUMATIC_ASM, BSM 
k El] OROD,.PRT 
k [El 9PIM,PRT 
k [El 9PIM,PRT 


» 回 gaRoc'.PRUH ------ 选中 此 节点 
EE [El 9PIMN,PRT 
EE [El 9PIMN,PRT 


k El] OROD,.PRT 


图 3.17.44 ”装配 连 杆 3 图 3.17.45 ”选取 复制 零件 


Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 瑟 坪 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.46 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ; 单 击 此 向 按钮 , 反 转 配合 方向 , 此 时 茂 下 界面 如 图 3.17.47 
所 示 。 

选取 此 柱 面 ~~ _， 


1 
~ 


选取 此 平面 ~~、， 


1 
1 
ou 
1 


图 3.17.46 ”选取 约束 参考 


己 Conmection 90 生肖 ] 芍 上 囊 已 启用 
轴 对 齐 
昌平 迄 约束 类型 
串 R00: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 有 
名 FTN: 曲面 :75 拉 伸 _1) 偏 移 
旋 苇 轴 5.00 | 到 疝 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.47 “放置 ”界面 


Step4. 调整 连 杆 4 至 图 3.17.48 所 示 的 大 致 位 置 。 
Step5. 创建 连 杆 4 和 销 轴 4 之 间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 站 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 


第 Cj 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 


列表 中 选择 范 圆柱 选项。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 玻 豆 控 钮 ， 分别 选取 图 3.17.48 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.17.49 所 示 。 


连 杆 4 、 


选取 这 两 个 柱 面 <、 ， 


图 3.17.48 ”创建 加 柱 (Cylinder) 连接 


国 Conmection_90 ( 畏 ) 各 束 已 虽 用 
已 Comection_ 91 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 0 
邑 ROD: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1; as 
名 PIN: 曲面 : 瑟 近 伸 _1; 博 乏 
日 平 称 轴 0.00 | 
日 旋转 轴 再 ， 
新 建 集 mh 


图 3.17.49 “放置 ”界面 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.50 所 示 。 


Stage10. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 5 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.51 所 示 的 “ROD.PRT” 市 所 。 


国 PARALLEL_MECH,ASM 
zaSM_RIGHT 
za5M TDP 
5 FROMNT 
Sex BSM_DEF_CSY5 

bp > 加 FREAME.PRT 


连 杆 4、 
\ 


kp 各 RED FRi<- ------ 选中 此 节点 
w [OPIN,.PRT 
wk [OPIN,.PRT 
Ek [El OROD,.PRT 
wk [| OPIN.FPRT 
k [了 DPIM,PRT 
E [可 DROD,PRT 
k [ 可 RDOC,PRT 


图 3.17.50 “装配 连 杆 4 图 3.17.51 选取 复制 零件 
Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 妆 EE” 节点 下 的 名 皇 抽 按钮 , 然后 单 击 蜡 关 业 核 钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 。 
Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 , 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.52 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 3.17.53 所 示 。 


销 轴 4 \、 
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“选取 此 柱 面 


,选取 此 平 而 


图 3.17.52 ”选取 约束 参考 


是 Connection 3 { 钙 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
路 平移 约束 类 型 
JW 00: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) 并 于 | 
半 FTN: 曲面 :P5 控 伸 1) 仿 称 
日 旋转 轴 0. 00 民生 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.53 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 经 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.54 所 示 。 
Stage11. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 5 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 网 3.17.55 所 示 的 “PIN.PRT” 市 点 。 


的 | PARALLEL_MECH,aSM 
A LSM RIGHT 
A SM TOP 
A SM FROMNT 
Sex SM_DEF_CSY5 
EE [Gl FRAME,PRT 
k [BPNEUMATIC_ ASM.ASM 
E [可 oRoD,.PRT 
k oPINPRTE 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
EE El OPFIN.PRT 
bE 加 OROD.FRT 
k [SI OPIN.PRT 
wk [SI OPIN.PRT 
EkE [可 9RCC,PRT 
bE 闻 gRDoC,PRT 
bE Bl oroOD.FRT 


图 3.17.54 ”装配 连 杆 5 图 3.17.55 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 儿 tf” 区域 下 的 总 提 押 按 钮 ,然后 单 击 蝇 类 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 ， 蔓 站 按钮 , 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.56 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 ， 若 二 界面 如 图 3.17.57 所 示 。 


大 大 Wp Wy . hy i 
1 
上 1 1 
| ' ' 
| 1 
a 
p> 
' 
' ' 
3.17.56 ”选取 约束 参考 


局 Conmmection 3 [四 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
路 平移 芍 囊 兴 型 
ji FIN: 曲面 :5 ( 拉 伸 _1) 二 $s |” 
| 是 RDD :曲面 : 瑟 ( 控 伸 _1) 局 称 
日 旋转 轴 0.00 | 
并 部 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.57 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 装 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.58 所 示 。 
Stage12. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 6 


Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.59 所 示 的 “ROD.PRT” 市 所。 


PaRALLEL MECH.ASM 
A SM RIGHT 
A SM TOP 
A SNM FRONT 
Me an5M_DEFC5Y5 
bE Bl FRAME.PRT 
bk a PNEUMATIC_ASM,ASM 
ls [可 9RCC,PRT 
ls [可 9PIM,PRT 
ls [JPIM,PRT 
E 癌 gReC,PRT<- 一 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
bE [9PIM ,PRT 
be Bl DFIN.FPRT 
bE OROD.PRT 
bE OROD.PRT 
bE OROD.PRT 
be DFIN.FPRT 


图 3.17.58 ”装配 销 轴 5 图 3.17.59 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 蔡 型 功能 选项 卡 ” 妆 FEF” 节点 下 的 总 皇 鹿 护 钮 , 然后 单 击 蜡 烽 核 钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 旺 ，。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 惑 豆 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.60 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 误 走 界面 如 图 3.17.61 所 示 。 
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ad 


_ -选取 此 平面 


3.17.60 ”选取 约束 参 


局 Connection _ 36 {四} 约束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 
gg ko: 曲面 :5( 拉 促 1) | 了 [让 宫 v 
由 和 PIH: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 坊 移 
旋转 轴 5.00 | 所 同 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义。 


3.17.61 “放置 ”界面 (一) 
Step4. 调整 连 杆 6 至 图 3.17.62 所 示 的 大 致 位 置 。 
Step5. 创建 连 杆 6 和 销 轴 2 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 京 吾 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 帝 国 柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 埋 按 钮 ， 分 别 选 取 图 3.17.62 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 一 界面 如 图 3.17.63 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 而 `、、: 负重 销 钉 2 


Ni! 
个 


放大 图 
mm DM 
3.17.62 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 
于 Connection_36 生肖 ] 加 约束 已 且 用 
局 Cornmection ll15 【圆柱 ) 
小 轴 于 齐 鸭 末 关于 
岂 z00: 曲面: 瑟 拉 伸 1; 至 s 
种 PINH: 曲面 : 瑟 控 伸 _1; 坊 称 
口 平 务 轴 0.00 虚 疝 
吾 旋转 轴 再 
新 建华 ut 


3.17.63 “放置 ”界面 (二 ) 


第 Cj 章 机 构 连 接 与 机 构 创 建 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 装 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.64 所 示 。 
Stage13. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 7 


Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.65 所 示 的 “ROD.PRT” 市 所。 


团 paRALLEL_MECH,ASM 
HF BM RIGHT 
A BSM_TOP 
HF BS5M FRONT 
ex BSM_DEF_C5Y5 
bE Bl FRAME.PRT 
EE [PNEUMATIC ASM, BS 
Ek [El OROD,.PRT 
wk [可 PINM,PRT 
wk [可 PINM,PRT 
EE Bl oroD,.PRT 
. [Sl oFIN.FPRT 
k [了 DPIM,PRT 
E [ 癌 gRCD,PRT 寺 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
EE [可 DROD,PRT 
E [可 9RCC,PRT 


E [了 DPIM,PRT 
Ek [I oROD,.PRT 
图 3.17.64 ”装配 连 杆 6 图 3.17.65 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 狂 FE” 节点 下 的 间 旬 市 按 钮 ,然后 单 击 恕 类 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 开间 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.66 所 示 
的 柱 面 1、 平 面 和 柱 面 2 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 京 直 界面 如 图 3.17.67 所 示 。 


选取 此 柱 面 1 选取 此 平面 选取 此 柱 面 2 
\ 
/ 


图 3.17.66 ”选取 约束 参考 


EConnection 80 虞 肯 ) 二 芍 束 已 局 用 
局 Connection 81 1/ 圆柱) 
中 轴 对 齐 
如 R00: 曲面 :75 ( 控 伸 _1; ss 
名 FIN: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1; 坑 移 
口 平 称 贡 0.00 | 
上 旋 转轴 
新 建 集 一 由 :二 控 二 0 -0 
完成 连接 定名 。 


图 3.17.67 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 置 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.68 所 示 。 
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Stage14. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 8 


| Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.69 所 示 的 “ROD.PRT” 市 扩 。 


PARALLEL_ MECH.ASM 
A SM RIGHT 
A SM TOP 
A SM _ FRONT 
Se BSM_DEF_CSY5 
EE FRAME.PRT 
p FFNEUMATIC_ASM.ASM 
wk [El ROD,.PRT 
wk [Sl PIN.PRT 
wk [Sl DPIN.PRT 
wk [El ROD,.PRT 
ww [Sl OPIN.PRT 
ke [SH DPIN.PRT 
k [Sl ROD,.PRT 
一 一 选中 此 节点 
k [Sl HEROD,.PRT 
. [Sl FIN.PRT 
k [Sl ROD,.PRT 
k [Sl ROD,.PRT 


图 3.17.68 ”装配 连 杆 7 图 3.17.69 ”选取 复制 零件 
Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 桨 FE” 节点 下 的 名人 鲁 按钮, 然后 单 击 蝇 宙 按 钮 ,此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 
Step3. 选取 约束 参考 。 
(1) 单 击 操控 板 中 的 _ 恕 豆 按钮 , 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.70 所 示 的 柱 面 1 和 平面 为 
狐 的 约束 参考 。 


选取 此 柱 面 1 选取 此 平面 选取 此 柱 面 2 
\ 


SR 7 


号 二 二 一 一 二 一 一 二 一 


图 3.17.70 ”选取 约束 参考 
(2) 在 朗 二 界面 中 删除 现 有 的 “圆柱 ”约束 。 
(3) 单 击 “新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 范 国 往 
选项 ， 选 取 图 3.17.70 所 示 的 柱 面 2 和 图 3.17.71 所 示 的 柱 面 3 为 约束 参考 。 


连 杆 8 
\ 


选取 此 柱 面 3 


” 


图 3.17.71 ”装配 连 杆 8 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 


Stage15. 装配 工作 台 元 件 


第 Cj 章 机 构 连 接 与 机 构 创 建 


完成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.71 所 示 。 


Step1. 引入 工作 台 元 件 TABLE.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.72 所 示 的 位 置 。 
Step2. 创建 工作 人 台 和 连 杆 7 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 灰 下 按钮 ， 分 别 选取 图 3.17.72 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 芒 站 界面 如 图 3.17.73 所 示 。 
“I 


及 人 图 


一 一 一 一 一 一 一 并 


3.17.72 


同 Connection 150 千 肖 ] 
中 轴 对 齐 


| 名 ThBIE: 曲面 :F7 ( 拉 伸 _3) | 


名 EoD: 曲面 :FS 控 伸 _1) 


平 稼 
总 旋转 轴 


3.17.73 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


创建 连接 选取 这 两 个 平面 
光束 已 息 用 

约束 尖 型 

加 下台 

坑 穆 

0.00 展 辣 


状况 


“放置 ”界面 《一 ) 


(3) 定义 “平移 ” 约束。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 ][ 毁 可 选 项 ， 分 别 选取 图 3.17.72 


中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 偏 移 距 离 值 为 10， 此 时 于 下 界面 如 图 3.17.74 


所 示 。 
辐 Comnmeetion 150 悦 肖 ) 约束 已 局 用 
轴 对 剖 
中 平移 约束 类 型 
| 如 TABIE :曲面 :上 5 蚁 伸 4 |] [ 于 烹 | 
加 | RDT: 曲面 : F5 [ 拉 伸 1 | 偏 移 
日 旋 转轴 10.00 |™| | 反 向 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 尽 。 
3.17.74 “放置 ”界面 〈 二 ) 


Step3. 创建 工作 台 和 连 杆 8 之 间 的 槽 连接。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


(1) 在 京 吾 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 总 灼 选 项 。 

(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选取 图 3.17.72 所 示 的 点 和 直线 为 约束 参考 ,此 时 误 置 
界面 如 图 3.17.75 所 示 。 


功 Commnection 150 睹 肯 ] 装束 已 启用 
刁 Comection 151 恒 ) 
中 直线 上 的 点 约束 天 于 
| TBIE: 曲 线 :715 卉 终 1 | 下 本 人 
En ROD: PHT4:F6 ( 草 竣 11 ] 坊 迄 
福 东 0.00 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 凡 。 


3.17.75 “放置 ”界面 〈 三 ) 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 元 件 的 连接 ， 如 图 3.17.76 所 示 。 
说 明 : 如 果 机 构 中 的 连接 较 多 ， 影 响 机 构 的 查看 ， 可 以 单 击 信息 区 域 中 的 “机 构 显 示 ” 


按钮 淮 ， 在 图 3.17.77 所 示 的 “图 元 显示 ”对话 框 中 设置 机 构 中 元 素 的 显示 。 
图 元 显示 

”OY 伺服 电动 机 

名 胸 执 有 电动 机 

图 | 接站 

Mi 28 

YM 名 

VV 

MM 阁 

M@ 

可 究 

MF 娩 阻尼 器 

[MM 渡 社 套 载 贡 

MH 一 力 / 招 拭 

| 


芒 一 || 口 一 
EL 


确定 取消 


图 3.17.76 ”装配 工作 台 图 3.17.77 “图 元 显示 ”对 话 框 


Stage16. 验证 并 保存 模型 


step1. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 名 ， 拖 动 零件 PISTON， 验 证 机 构 连接 。 
Step2. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 
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3.18 ”机构 创 建 范 例 4 一 


范例 概述 : 

图 3.18.1 所 示 是 单 斗 液压 挖掘 机 的 工作 部 件 结构 ， 动 臂 、 斗 杆 和 铲 斗 等 主要 部 件 彼 此 
匀 接 ， 在 液压 红 的 作用 下 各 部 件 绕 贸 接点 摆动 ， 完 成 挖 气 、 提 升 和 纯 土 等 动作 。 本 范例 将 
介绍 挖 握 机 工作 部 件 机 构 的 操作 过 程 。 


挖掘 机 工作 部 件 | 


镑 斗 油 饶 斗 杆 斗 杆 液压 是 动 崩 回转 合 底盘 
~、 \ 要 
~ A 1 


\ 


1 
1 
1 N UV 
全 ‘ 
铲 半 连 杆 摇 杆 。 动 臂 液压 全 
3.18.1 挖掘 机 工作 部 件 


Task1. 创建 动 辟 液 压 子 组 件 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch03.18。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 文件 , 命名 为 lower_boom_hyd, 选取 mmns_asm_desian 
模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BOTTOM_CYL_TUBE_MECH_B.PRT ( 动 辟 液 压 氏 )， 并 使 用 
上 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BOTTOM_CYL_ROD_ MECH _B.PRT ( 动 辟 活塞 杆 )， 并 将 其 
调整 到 图 3.18.2 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
1 


1 
1 
1 

1 
1 


3.18.2 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


Creo4.0 
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注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方 向 错误 。 

Step5. 创建 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 少 蕊 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 查 豆 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.18.2 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 碍 站 界面 如 图 3.18.3 所 示 。 


辐 Comection 1 前 块 ) 约束 已 启用 
毕 轴 对 许 
芍 束 类 型 
Ef BOTTOW_CYL_RDD_WNECH_H: 汪汪 
BY BO0TTOW_CYL_TUEE_NECH [站 委 全 
旋转 坑 称 
吕 平 穆 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.18.3 “放置 ”界面 (一) 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 BOTTOM_CYL_TUBE_MECH_B 中 的 基准 平 
面 CENTER 和 元 件 BOTTOM_CYL ROD MECH B 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ” 约 
束 参 考 ,此 时 ， 亚 下 界面 如 图 3.18.4 所 示 。 


辐 Comection_1 (请 块 ] 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 

消 诈 特 约束 类 型 
Bg BOTTON_CYL_ ROD MECH_E: -| 重合 
BOTTON CYL TUBE NECH I i 和 

昌平 称 轴 0.00 | 

状 沉 
新 建 入 完成 连接 定义 。 


图 3.18.4 “放置 ”界面 〈 二 ) 
(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 这 各 界面 中 单 击 Yanslationl 选项 ， 选 取 图 3.18.5 所 示 的 两 
个 平面 为 平移 轴 参 考 。 


A/ 
平移 轴 : 选取 ,人 3 
这 两 个 平面 SN 


图 3.18.5 ”设置 平移 轴 人 参考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 总 重 界 而 右 侧 国 和 三 恒 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 380， 并 按 
按钮 ， 选 中 也 启用 重新 生 信 复 选 框 ， 选 中 区 晤 4 限制 复 选 


Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 。” 
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框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 [Yi 最 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 2000， 


如 图 3.18.6 所 示 。 


国 Connection_1 [月 块 ) 
轴 于 齐 
旋转 


平 乏 轴 
FOTTOM_CYL ROOT NMECH_B: 曲 EE 


OY BOTTOM_ CYL TUBE_ MECH I 


新 建 集 


图 3.18.6 


当前 位 置 重新 生成 值 
380.0 下 2 
借 置 零 位 置 
Wf 自 用 重新 生成 什 
MY 最 小 限制 0.0 


[W 最 大 限制 


动态 尾 性 >> 


设置 位 置 参 数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 


Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 *), 拖 动 零件 BOTTOM_CYL_ROD_MECH_B， 


验证 消 块 连接 。 


Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


Task2. 创建 斗 杆 液压 子 组 件 


Step1. 将 工作 目录 设置 全 D:\creo4.16\work\ch03.18。 


Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 文件 , 命名 为 boom_hyd, 选取 mms -asm_assi 枉 模板。 


Step3. 引入 第 一 个 元 件 ARM_CYL_TUBE_MECH_B.PRT 〈 斗 杆 液 压 缸 )， 并 使 用 


刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 
到 图 3.18.7 所 示 的 位 置 。 
注意 : 


Step5. 创建 滑 块 连接 。 


个 元 件 ARM_CYL ROD_MECH_B.PRT 〈 斗 杆 活塞 杆 )， 并 将 其 调整 


引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 时 党 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 履 置 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.18.7 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 束 走 界面 如 图 3.18.8 所 示 。 


Creo4.0 
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轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
1 


3.18.7 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


局 Connection 2 [月 块 ) 各 市 已 记 用 
品 轴 对 齐 
忆 一 | 约束 类 型 
RN_CIL ROD_HECH_B: 申 t i 
BY ARN_CIL TUBE MECH_E: 由 Es 
旋转 坑 称 
于 移 轴 0.00 人 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


3.18.8 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 ARM_CYL TUBE MECH B 中 的 基准 平面 
CENTER 和 元 件 ARM_CYL ROD _MECH B 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ”约束 参考 ， 
此 时 亚 直 界面 如 图 3.18.9 所 示 。 


辐 Comection 2 (前 块 ] 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 有 
中 旋转 欧 束 类 型 


Bp ABM_CYL_ ROD_NECH_B: CE [| 重合 


En PFEN CYL TUBE MECH BF:CI 博 移 
平移 轴 0.00 后 千 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.18.9 “放置 ”界面 (二 ) 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 不 喜 界面 中 单 击 Yanslationt 选项 ， 选 取 图 3.18.10 所 示 的 两 
个 平面 为 平移 轴 参 考 。 


平移 轴 : 选取 
这 两 个 平面 


图 3.18.10 ”设置 平移 轴 参 考 
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(5) 设 置 位 置 参数 在 训 置 界面 右 侧 导 二 本 可 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 500, 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 2 ”和 按钮 ， 选 中 咱 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 略 景 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 加 最 大限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 1500， 如 图 
3.18.11 所 示 。 


恒 Conmection 2 if 沸 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
和 500.0 下 2 
平 乏 轴 设置 季 伺 置 


Eh hEN_CYL_ROD_NECH_E: 曲 i Ff 自 用 重新 生成 估 
YARNM_CYL TUBE_WECH 8: 旧 


[Yi 最 小 限制 0.0 
呈 最 坟 限 制 1500.0 可 
动态 尾 性 >> 


新 建 集 


图 3.18.11 设置 位 置 参 数 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 或， 拖 动 零件 ARM_CYL _ROD_MECH _B， 
蛤 证 滑 抉 连接 ， 
Step8. 和 再生 机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


Task3. 创建 铲 斗 液压 子 组 件 


Step1. 将 工作 目录 设置 全 Di:\creo4.16\work\ch03.18。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 文件 ， 命 名 为 ARM_BUCKET _HYD， 选 取 
mmns_asm_ desien 模板 , 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BACKET_CYL_TUBE MECH_B.PRT 〈 铲 斗 液压 缸 )， 并 使 用 
曙 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BACKET_CYL_ROD_MECH _B.PRT ( 铲 斗 活塞 杆 )， 并 将 其 调 
整 到 图 3.18.12 所 示 的 位 置 。 

注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 

Step5. 创建 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 站 时 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [查理 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分别 选 取 图 3.18.12 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 莹 豆 界面 如 图 3.18.13 所 示 。 


Creo4.0 


运动 仿真 与 分 析 教程 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
1 


~、 


图 3.18.12 创建 滑 块 (Slider) 连 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 BACKET_CYL TUBE MECH b 中 的 基准 平面 


CENTER 和 元 件 BACKET_CYL ROD _ MECH B 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ”约束 
参考 ， 此 时 ， 莽 直 界面 如 图 3.18.14 所 示 。 


是 [Correction 1l 1 月 块 ) 


约束 已 局 用 局 Connection_1 ( 消 块 ) 约束 已 启用 
: 轴 对 齐 
jE 的 束 基 于 中 这 转 约束 类 型 
EN BACKET_CYL FOD_ MECH_B: 有 
CBACIET_CYL_TUEE_WECH I 站 PACFET_CYL, RDD_WECH_B: 二 重 S 
证 一 篇 区 BACIET_CYL_ TUBE_WECH_I 博世 
平移 轴 0.00 皮 疝 平 乏 轴 0.00 上 择 冉 
新 建 集 新 建 集 
图 3.18.13 


“放置 ”界面 (一) 图 3.18.14 


“放置 ”界面 (二 ) 
(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 直 界面 中 单 击 9 平移 轴 选 项 ， 选 取 图 3.18.15 所 示 的 两 个 
平面 为 平移 轴 参 考 。 


平移 轴 : 选取 ,人 
这 两 个 平面 


图 3.18.15 ”设置 平移 轴 参 考 


参数。 在 吾 坪 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 800， 并 按 
Enter 键 确 认 ， 然 后 单 击 ”六 


按钮 ， 选 中 呵 自用 重新 生成 值 复 选 杠 ， 选 中 区 最 小 限制 复 选 
框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 Y 最 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 1200， 
如 图 3.18.16 所 示 。 


(5) 设置 位 置 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 


第 Cj 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 


辐 Connection_1 (月 块 ] 


轴 革 齐 当前 位 置 重新 生成 值 
I so00 wv| » 300.0 
| EY BACEET_CYL ROD_ MECH_E | 和 


各 BACHET_CYT_TUDR NaCI [可 自用 重新 生成 人 
[Vf 县 小 限制 ro 
[Yi 景 大限 制 [200.0 | 


| 动态 屋 性 >》> 


新 建 集 


图 3.18.16 设置 位 置 参 数 
Step7. 拖 动 验证 , 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 各 , 拖 动 雪 件 BACKET_CYL_ROD_MECH _B， 
验证 清 块 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 醒 型 。 


Task4. 创建 镜 斗 子 组 件 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.18。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 文件 ,命名 为 bucket_assy_g， 选 取 mns_asm_desien 
模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BACKET1 MECH GPRT ( 镜 斗 )， 并 使 用 刁 黑 这 约束 完全 约 
束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 BACKET_LINK_3_1_MECH_G.PRT (〈 铲 斗 连 杆 )， 并 将 其 调整 
到 图 3.18.17 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 BACKET_LINK_3_1_MECH_G 和 BACKET1_ MECH G 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ， 分别 选取 图 3.18.17 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 荐 各 界面 如 图 3.18.18 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 往 面 
/ 


~ 
~ 
spe 


/ 


3.18.17 创建 销 (Pin) 连接 


Creo4.0 


运动 仿真 与 分 析 教 程 
司 Connection 1 生肖 ) 她 束 已 局 用 
唱 轴 对 齐 
所 - 芍 束 闪 型 
DY BACEET_ LINK 3_1 MECH_‘ a 
蝇 有 BAIET1_WECH ES: 曲面 :F: -二 生 人 
平移 仿 称 
旋转 四 0.00 兵 靖 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.18.18 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 元 件 BACKET_LINK_3_1_MECH_G 中 的 基准 平面 
CENTER 和 元 件 BACKET1_MECH_G 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 3.18.19 所 示 。 


局 Connection 1 [四 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 
nM BACIET LINK 3 1 MECH A 国 至 合 区 
| OY BACEET! MECH_G:CENTER: 仿 移 
日 施 转 贡 0.00 芭 身 
状况 
I 完成 连接 定义 。 


图 3.18.19 “放置 ”界面 〈 二 ) 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 ， 恋 直 界面 中 单 击 Betatienl 选项 ， 分 别 选取 图 3.18.20 中 的 两 
个 平面 为 旋转 轴 参 考 。 


\ 

N 了 

\、 旋 转轴 : 选取 
这 两 个 平面 


图 3.18.20 ”设置 旋转 轴 人 参考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 束 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 110， 并 按 
Enter 键 确认 ; 选中 [Yi 景 涉 眼 制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 [Vf 最 大 限制 复 选 框 ， 
在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 180， 如 图 3.18.21 所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 

Step6. 引入 元 件 BACKET_LINK_1_1_MECH_GPRT 〈 铲 斗 摇 杆 )， 并 将 其 调整 到 网 


3.18.22 所 示 的 位 置 。 


辐 Connection_1 是 ) 


轴 于 齐 
平移 
旋转 轴 
Els BACEET_LINK_ 3_1_MECH 
| OY PACEET! MECH_G: 曲面 :F< 
新 建 集 


3.18.21 


销 连 接 。 


第 <@3 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 


当前 位 置 重新 生成 值 
110.0 w | 六 ||1li0.0 
设置 地 他 置 | 7 
[| 启用 重新 生成 值 
[Vf 最 小 限制 oo 
[Vf 最 大限 制 li80.0 | 
动态 尾 性 ?> 


“放置 ”界面 《三 ) 


Step7. 创建 BACKET_LINK 3 1 MECH _G 和 BACKET_LINK 1 1 MECH _G 之 间 的 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 灰 下 按钮 ， 分 别 选取 图 3.18.22 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 芒 站 界面 如 图 3.18.23 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


1/ 


平移 :选取 这 两 个 平面 


3.18.22 ”创建 销 (Pin) 连接 


刁 Connection 2 [和 
日 轴 对 齐 


| BAEIET_LITNE_1_1_WECHLI 
En BACKET_LINK 3_1_ MECH¢ 


平 迄 
电 旋转 轴 


新 建 集 


3.18.23 


约束 已 局 用 
约束 类 型 
[ 工 | 重合 


坊 称 


0.00 捅 辣 


状况 


“放置 ”界面 《四 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.18.22 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 


时 ， 莫 站 界面 如 图 3.18.24 所 示 。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


刁 Connection 2 [和 各 市 已 启用 
轴 对 齐 
中 圭 乏 约束 类 型 
| Bg BACEET_ LINK 1_1 MECH A |] 重合 
En BACEET_LIHK 3_1_NECH | 六 乏 
昌 旋转 四 0.00 上 语 癌 
状况 


3.18.24 “放置 ”界面 (五 ) 
(4) 调整 元 件 BACKET LINK 1 1 MECH G ( 镜 斗 择 杆 ) 至 图 3.18.25 所 示 的 位 置 。 


(5) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step8. 参考 Step6 和 Step7 的 操作 步 又， 再 次 引入 元 件 BACKET_LINK_1_1_MECH_G 


.PRT， 装 配 第 二 个 铲 斗 摇 杆 ， 并 调整 其 位 置 ， 如 图 3.18.26 所 示 。 


图 3.18.25 ”调整 元 件 位 置 图 3.18.26 “装配 第 二 个 铲 斗 摇 杆 
Step9. 再 生 模型 。 单 击 卓 型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吃 ， 再 生 


机 构 模 型 。 
Step10. 你 存 机 构 模 型 。 


Task5. 创建 总 装配 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch03.18。 

Step2. 狐 建 文件 。 新 建 一 个 状 配 模型 文件 ， 命 名 为 backhoe， 选 取 mmns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 DISC.prt( 底 盘 示 意 模 型 ), 并 使 用 且 回 认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 FRAME_0_MECH_G.prt (回转 台 示 意 模 型 )， 并 将 其 调整 到 图 
3.18.27 所 不 的 位 置 。 

Step5. 创建 disc 和 frame_0_mech_g 之 间 的 销 连接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 豆 按钮， 分 别 选取 图 3.18.27 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 萌生 界面 如 图 3.18.28 所 示 。 


第 Cj 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 往 面 平移 : A 
“7 


”| 


p> 1 
1 
/ 


’ 


3.18.27 创建 销 (Pin) 连接 


思 Connection 1 睡 肯 ) 光束 已 且 用 
昌 轴 对 齐 多 未 类 型 
Ee FFANE D NECH 6: 曲面 :Fi [站 二 
| 名 DI3cC: 曲面 :75 ( 伸 出 项 ) | - 
平移 本 
旋转 轴 0.00 县 向 
I 完成 连接 定义 。 


3.18.28 “放置 ”界面 (一 ) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.18.27 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 3.18.29 所 示 。 


EE Connection 1 性 肯 ] 约 囊 已 启用 

轴 对 齐 

中 平移 约束 类 型 
En FRAME D MECH G: 曲面 :村 上 | 重 台 | 

i DI3cC: 曲面 :75 (种 出 项 ) | 偏 移 
日 旋转 轴 0.00 | 
况 

ns 完成 连接 定名 


3.18.29 “放置 ”界面 (二 ) 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 旦 界面 中 单 击 Fetatient 选项 ,分别 选 取 DISC 中 的 基准 平 
面 DIM3 和 FRAME_0_MECH_G 中 的 基准 平面 DTM3 为 旋转 轴 人 参考。 
当 副 位 下 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 焉 家 界面 右 侧 当 前 位 
键 确认 ， 然 后 单 击 ”部 按钮， 选中 [启用 重新 生成 秆 复 选 框 ， 如 图 3.18.30 所 示 。 


(6) 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 BOOM1_MECH_GPRT ( 动 辟 ), 并 将 其 调整 到 图 3.18.31 所 示 的 位 置 。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


回 Corrmeetior l {站 ) 当前 位 置 重新 生成 便 

轴 对 齐 一 一 
平移 0. 0 | | 站 0.0 

旋转 轴 如 置 零 位 置 7 

| FEAME DO MECH ©G:DTM3:F18 四 WY 自用 重新 生成 什 

DISC: DTH3: F4 [基准 平面 ; 门 最 小 限制 -1800 

| 最 枯 限 制 180.0 
动 夺 尾 性 >> 
新 建 集 


3.18.30 “放置 ”界面 〈 三 ) 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
入 


放大 图 


re > 
1 


3.18.31 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step7. 创建 BOOM1_MECH_G 和 FRAME _0_MECH_G 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 蓉 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 底下 按钮， 分别 选取 图 3.18.31 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 _ 访 各 界面 如 图 3.18.32 所 示 。 


局 Connection 2 [和 ) 光束 已 且 用 
让 轴 对 齐 
区 囊 尖 型 


有 BooW1_WECH_G: 曲面 :FT32| 一 全 一 
二 | | 国 廿 


加 FRAME_D_MECH_G: 曲面 :了 


平移 局 徐 
9 旋转 四 Eh EE 
状况 
和 完成 连接 定 久 。 


3.18.32 “放置 ”界面 《四 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 FRAME 0 MECH G 中 的 基准 平面 DTM3 和 
BOOM1L_MECH_G 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ,此 时 亚 豆 界面 如 图 3.18.33 


所 示 。 


第 <@3 章 ”机构 连接 与 机 构 创 建 


局 Connection 2 [和 约 囊 已 白 用 
轴 对 襄 
小 平移 约束 类 型 
‘Bp BOOM1_MECH_G: CENTER: Fe 加 | 重合 |* 
9 FRANME_O_NECH_G: DTMS: FI 记 黎 
日 诈 转 轴 0.00 后 向 
状况 


3.18.33 “放置 ”界面 〈 五 ) 


(4) 调整 元 件 BOOM1 MECH G ( 动 辟 ) 至 图 3.18.34 所 示 的 位 置 。 


3.18.34 ”调整 动 辟 位 置 


(5) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 

Step8. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 续 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step9. 引入 子 组 件 LOWER_BOOM_HYD.asm ( 动 辟 液 压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 
3.18.35 所 示 的 位 置 。 

Step10. 创建 BOOM1_MECH_G ( 动 辟 ) 和 LOWER_BOOM_HYD.ASM ( 动 辟 液 压 组 
件 ) 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 基 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 喜 按钮， 分别 选取 图 3.18.35 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 查 各 界面 如 图 3.18.36 所 示 。 


平移 :选取 这 两 个 平面 


3.18.35 创建 销 (Pin) 连接 


Creo4.0 


运动 仿真 与 分 析 教 程 
局 Connection 3 (生活 ) 区 上 束 已 启用 
日 轴 对 齐 
二 | 约束 类 型 
(gy BOTTON CYL ROD MECH B: 
入 B00M1_NECH_G: 曲面 :F33 [站 重 
平移 中 
g 旋转 轴 0.00 | 
et 完成 连接 定义 。 


3.18.36 “放置 ”界面 (六 ) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.18.35 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 3.18.37 所 示 。 


局 Connection 3 {和 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 区 事 类 型 
En FOTTOM_CYL_ROD MECH_E: .二 重合 | 
同和 B00N1_NMECH_G: 曲面 :F34 仿 和 
总 旋转 轴 0.00 展 冉 
状况 


新 建 集 
图 3.18.37 “放置 ”界面 (七 ) 


Step11. 创建 FRAME_0_MECH_G (回转 人 台 〉 和 LOWER_BOOM_HYD.ASM ( 动 臂 液 
压 组 件 ) 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 下 下 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 范 国 福 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 将 下 按钮 ， 分 别 选取 图 3.18.38 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 苯 豆 界面 如 图 3.18.39 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 入 
/ 
/ 


3.18.38 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


(3) 单 击 操控 板 中 的 嗓 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step12. 参考 Step9~Step11 的 操作 步骤 ,再 次 引入 子 组 件 LOWER_BOOM_HYD.asm( 动 


璧 液压 组 件 )， 装 配 第 二 组 动 臂 液压 组 件 ， 如 图 3.18.40 所 示 。 


ee 
人 RB "| > 


第 罗 章 机 构 入 接 与 机 构 创建 “1 


由 Conmnection 3 [四 ) 二 光束 已 息 用 
忆 Connection 4 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 约束 天宇 
| Bg BOTTON_CYL TUBE NE 加 国 玉 总 
Ean FRAME 0 MECH 局， 曲面 坊 称 
6 平移 轴 0.00 请 和 
晶 旋转 轴 生 
新 建 集 ee i 
完成 连接 定 史 。 


3.18.39 “放置 ”界面 〈 八 ) 


图 3.18.40 ”装配 第 二 组 动 辟 液 压 组 件 


Step13. 再 生 模 型 。 单 击 寓 钳 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 哈 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step14. 引入 元 件 ARM1_MECH_GPRT ( 斗 杆 ), 并 将 其 调整 到 图 3.18.41 所 示 的 位 置 。 

Step15. 创建 ARM1_MECH_GPRT ( 斗 杆 ) 和 BOOMI1_MECH_G ( 动 侣 ) 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 喜 按钮 ， 分别 选取 图 3.18.41 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 辟 旦 界面 如 图 3.18.42 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
下 


3.18.41 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 ARM1 MECH GPRT ( 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 
和 BOOM1 MECH_G ( 动 辟 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 意 置 界 
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面 如 图 3.18.43 所 示 。 
思 Connection 5 {四 ) 芍 束 已 启用 
囊 轴 对 齐 0 
部 AREI_WECHL_S: 曲 面 :731 加 | | 上 es 
时 Bo0N1_MECH_G: 曲面 :731 了 重 s 
平移 
旋转 轴 0.00 到 疝 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.18.42 “放置 ”界面 〈 九 ) 


局 Connection 5 {四 ) 约 惠 已 自用 
轴 对 襄 
中 平移 约束 类 型 
(Bp BML_MECH_G: CENTER: FS [| 重合 |w 
BOOM MECH_G: CENTER: Fe | i 
9 施 转 四 0.00 反 自 
状况 


图 3.18.43 “放置 ”界面 (十 ) 
(4) 调整 元 件 ARM1 MECH _GPRT ( 斗 杆 ) 至 图 3.18.44 所 示 的 位 置 。 


图 3.18.44 ”调整 斗 杆 位 置 


(5) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 


Step16. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 哈 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step17. 引入 子 组 件 BOOM_HYD.ASM 〈 斗 杆 液压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 网 3.18.45 所 
示 的 位 置 。 

Step18. 创建 BOOM1_MECH_G ( 动 辟 ) 和 BOOM_HYD.ASM 〈 斗 杆 液压 组 件 ) 之 间 
的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 茶 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 埋 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.18.45 中 的 两 个 
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柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 ， 茂 置 界面 如 图 3.18.46 所 示 。 


3.18.45 


局 Connection B [和 ) 
日 轴 对 齐 


(Dg ARM_CYL TUBE_MECH_B: 时 
到 0oWM1_WECH 6: 曲面 :Pd 


平 秘 
入 旋转 轴 


新 建 集 


3.18.46 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
\ 


~、 


创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


约束 已 局 用 


芍 束 类 型 
[ 工 | 重合 


坑 称 
0.00 | 


状况 
完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 “十 一 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 选取 BOOM_HYD ( 斗 杆 液压 组 件 ) 中 元 件 ARM_CYL _ TUBE _ 
MECH_B ( 斗 杆 油 生 ) 的 基准 平面 CENTER 和 booml_mech_g ( 动 辟 ) 中 的 基准 平面 CENTER 
为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 | 茂 置 界面 如 图 3.18.47 所 示 。 


回 Connection 6 上 消 ) 

轴 对 齐 

中 平移 
En AEN CYL TUBE_WECH_B:CI 
en BOOM1_MECH_ G:CENTER:F: 


驴 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.18.47 


约束 已 局 用 


约束 类 型 
荆 重 台 = 


坑 称 
0.00 | 


元 成 连接 定 包 。 


“放置 ”界面 《十 二 ) 


Step19. 创建 ARM1_MECH_GPRT ( 斗 杆 ) 和 BOOM_HYD.ASM《〈 斗 杆 液压 组 件 ) 之 


间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 .于 全 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 


列表 中 选择 范 圆柱 选项 。 


99 7 人 


人 


在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 亚 皇 按钮， 分 别 选取 图 3.18.48 所 示 的 两 
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个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.18.49 所 示 。 
选取 这 两 个 柱 面 


3.18.48 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


由 Cornmectionm B [和 i) 二 光束 已 且 用 
局 Conneetior 7 【圆柱 ) 
小 轴 对 齐 I 
| Bp ARM_CIL ROD MECH 加 是 至 全 
和 AL_WECHLS: 曲面 :: 篇 区 
平移 轴 0.0 户 月 
吾 旋转 轴 和 
新 建 集 ee 
完成 连接 定义 。 


3.18.49 “放置 ”界面 (十 三 ) 
(3) 单 击 操控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step20. 引入 子 组 件 BUCKET_ASSY_GASM ( 铲 斗 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 3.18.50 所 
示 的 位 置 。 
Step21. 创建 ARM1_MECH_GPRT ( 斗 杆 ) 和 BUCKET ASSY_GASM ( 铲 斗 组 件 ) 之 
间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 各 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 灰 下 按钮 ， 分别 选取 图 3.18.50 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 芒 站 界面 如 图 3.18.51 所 示 。 


图 3.18.50 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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局 Connection B [和 ) 芍 束 已 局 用 
中 轴 对 齐 | i 
(Bg ARN_CYL TUBE MECHB: 幢 


En FDOM1_MECH_3: 曲面 :F40 国 图 | 重信 

平移 入 称 
- me 0D. 00 反 向 
状况 


图 3.18.51 “放置 ”界面 《十 四 ) 
(3) 定 义 “ 平 移 ” 约 束 。 选 取 bucket_ assy_g( 铲 斗 组件 ) 中 元 件 BACKET1_MECH GPRT 
( 铲 斗 ) 的 基准 平面 CENTER 和 ARM1_MECH_G ( 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “ 平 
移 ” 约 束 参考 ， 此 时 _ 焉 下 界面 如 图 3.18.52 所 示 。 


辐 Cormnrmeetior 7 虐 肖 ] 总 囊 已 启用 
轴 于 齐 
中 平 黎 约束 类 型 
| BY PACHET! NECH_G: [CENTER : -重合 
有 Anl_WECH_6:CBNTER:P5 | /各 入 
日 旋转 轴 0.00 反 疝 
状况 


图 3.18.52 “放置 ”界面 〈 十 五 ) 
Step22. 创建 ARM1_MECH_GPRT ( 斗 杆 ) 和 BUCKET_ASSY_GASM《〈 铲 斗 组 件 ) 
之 间 的 圆柱 连接 1。 
(1) 在 查理 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 问 圆柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 底下 按钮， 分别 选取 图 3.18.53 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 3.18.54 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 


Pe 


图 3.18.53 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


Step23. 创建 ARM1_MECH _ GPRT ( 斗 杆 ) 和 BUCKET _ ASSY_GASM 〔〈 铲 斗 组 件 ) 
之 间 的 圆柱 连接 2。 


Creo4.0 
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由 Connection 7 [四 芍 束 已 局 用 
启 Connection 8 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 约束 关 生 
加 BAEIET ITIE 1 1 MECH | -重合 
| 蚂 Al_WECH_G: 曲面 :P33 和 
BTranslationl 0.00 | 
BB Rotationl 六 ;nm 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.54 “放置 ”界面 (十 六 ) 
(1) 在 站 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 问 圆柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 底下 按钮， 分别 选取 图 3.18.55 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 _ 刘 重 界面 如 图 3.18.56 所 示 。 
选取 这 两 个 柱 面 


TN- 
N 


ae 
ey 


3.18.55 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


[Ft Connection 了 {生肖} 二 区 蒜 已 且 用 
外 Conneetion 3 { 辆 柱 ) 
局 Correction 9 【圆柱 约束 基业 
中 轴 对 齐 | 重合 
(Dg BACEET_LINE 1_1 ME 


外 偏 移 
有 Al_WECH SG: 曲面 :P 人 反 育 
昌平 乏 轴 v ， 
新 建 集 ee 
元 成 连接 定 所 。 


3.18.56 “放置 ”界面 〈 十 七 ) 

(3) 单 击 操控 板 中 的 妆 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step24. 引入 子 组 件 ARM_BUCKET_HYD.ASM ( 铲 斗 液压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 
3.18.57 所 示 的 位 置 。 

Step25. 创建 ARM1_MECH _Gprt 〈 斗 杆 ) 和 ARM_BUCKET_HYD “〔〈 铲 斗 液压 组 件 ) 
之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 埋 按 钮 ， 分 别 选 取 图 3.18.57 中 的 两 个 
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柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 年 界面 如 图 3.18.58 所 示 。 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


图 3.18.57 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


日 Comection_10 全 肖 ) 

中 轴 对 齐 
| Bg PACEET_CYL TUBE_ MECH_I 
轩 hEN1_NECH_S: 曲面 :F37 作 


平稳 
咏 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.18.58 
(3) 定义 “平移 


约束 已 局 用 
约束 类 型 
[ 工 重合 


坑 称 

0.00 | 
状况 

完成 连接 定 多 。 


“放置 ”界面 (十 八 》 
”约束 。 选 取 ARM_BUCKET_HYD ( 镜 斗 液压 组 件 ) 中 元 件 


BACKET_CYL _ TUBE _MECH _B( 铲 斗 油 伍 ) 的 基准 平面 CENTER 和 ARM1_ MECH GPRT 
( 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 ， 恋 直 界面 如 图 3.18.59 所 示 。 


忆 Conmnection_10 (站) 
轴 对 齐 
中 平移 


RY BACIET_CYL_TUBE_WECH 


OY ARMI_MECH_G: CENTER: FS 


总 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.18.59 


约束 已 居 用 
光束 类 型 
.重合 


坑 称 

0.00 | 
状况 

完成 连接 定 交 。 


“放置 ”界面 “十 九 ) 


Step26. 创建 BUCKET ASSY_ GASM (和 锌 斗 组 件 ) 和 ARM_BUCKET_HYD《〈 锌 斗 液 


压 组 件 ) 之 间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 莹 走 界面 下 方 单 击 “新 建 集 ” 


列表 中 选择 疡 国 性 选项 。 


> 记 打 


让 


在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 灰 下 按钮 ， 分 别 选取 图 3.18.60 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.18.61 所 示 。 
(3) 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
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机 构 模 型 。 
Step28. 你 存 机 构 模 型 。 
选取 这 两 个 标 面 


A 
- 
”7 
’ 


Step27. 再 生 模型 。 单 击 | 模型 功能 选项 卡 操作 = 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 器， 再 生 


| 


3.18.60 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


外 Connectior 10 上 重用) 加 约束 已 启用 
局 Connectior ll 【圆柱 ) a 
中 办 对 齐 光束 闫 型 


we 
Dg FACEET_CYL ROD_NECI 国 || 重合 
DY BACEET LINE 1_1_MEr 遍 黎 


昌平 称 轴 0.00 友和 疝 
囊 旋转 轴 和 状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.61 “放置 ”界面 (二 十 ) 
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草 ”定义 电动 机 


4 Creo 运动 仿真 中 的 电动 机 可 以 规定 机 构 以 特定 方式 运动 ， 电 动机 不 仅 
可 以 控制 机 构 的 运动 速度 ， 还 可 以 控制 机 构 的 位 移 和 加 速度 。 本 章 主要 介绍 伺服 电动 机 的 
定义 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ 电动 机 的 类 型 

@ 定义 伺服 电动 机 

@ 伺服 电动 机 定义 范例 


4.1 电动 机 的 类 型 


Creo 运动 仿真 中 的 电动 机 有 两 种 一 一 伺服 电动 机 和 执行 电动 机 。 

伺服 电动 机 可 以 以 单一 自由 度 在 两 个 主体 之 间 强 加 某 种 运动 (主要 是 旋转 或 平移 运 
动 )。 定 义 伺服 电动 机 时 ， 可 定义 速度 、 位 置 或 加 速度 与 时 间 的 函数 关系 ， 并 且 通 过 定义 伺 
服 电 动机 的 运动 函数 ， 可 以 定义 运动 的 轮廓 曲线 。 定 义 运 动 函数 时 ， 可 以 从 系统 提供 的 函 
数 中 进行 选取 ， 也 可 以 自行 定制 函数 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 项 X 区 域 中 的 “伺服 电 
动机 ”按钮 .》， 系 统 弹 出 图 4.1.1 所 示 的 “电动 机 ”操控 板 〈 一 )， 在 该 对 话 框 中 可 以 定义 
伺服 电动 机 。 


e 选择 1 个 项 驱动 数量 : | 位 置 “|~ | |m 函数 类 型 : | 党 里 ”| 中 9 | 殴 x 
参考 轮廓 详细 信息 属性 
图 4.1.1 “电动 机 ”操控 板 (一 )》 
执行 电动 机 主要 用 于 向 机 构 中 施加 符 定 的 负 历 ， 在 对 机 构 进 行 运动 分 析 时 ， 添 加 合适 
的 执行 电动 机 ， 可 以 得 到 更 接近 机 构 实 际 运 动 状况 的 数据 。 在 机 析 功能 选项 卡 中 单 击 
插入 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 号 ， 系 统 弹出 图 4.1.2 所 示 的 “电动 机 ”操控 板 〈 二 )， 
在 该 对 话 框 中 可 以 定义 执行 电动 机 的 参数 。 
伺服 电动 机 和 执行 电动 机 的 添加 方法 相似 ， 本 章 主要 介绍 伺服 电动 机 的 添加 方法 。 


Ce 


@ 选择 1 个 项 驱动 数量 : | 力 [| 函数 类 型 :| 常量 "| 中 9 区 x ee 
基准 
参考 轮 麻 详 细 信息 属性 


图 4.1.2 “电动 机 ”操控 板 〈( 二 ) 


有 


SS 
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(SES 
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4.2 ”定义 伺服 电动 机 


4.2.1 伺服 电动 机 的 类 型 


伺服 电动 机 的 类 型 有 两 种 :“ 运 动 轴 ” 类 型 和 “几何 ”类 型 。 当 选择 “运动 轴 ” 类 型 时 ， 
需要 选择 机 构 的 一 个 运动 连接 (如 负 连 接 或 消 块 连接 )， 并 可 以 通过 “ 反 癌 ”按钮 调整 连接 
的 运动 方 问 ， 当 选择 “几何 ”次 型 时 ,“ 电 动机 ”操控 板 如 网 4.2.1 所 示 ， 此 时 可 以 规定 机 
构 中 的 汞 一 儿 何 图 元 作 特 定 的 运动 。 


@ 选择 1 个 项 驱动 数量 : | 位 置 “| | | m 函数 类 型 : | 常 里 ”| ~ 中 ee 疡 X 
瑚 考 轮廓 详细 信息 属性 
图 4.2.1 “电动 机 ”操控 板 
伺服 电动 机 可 以 在 连接 轴 或 几何 图 元 (如 零件 平面 、 基 准 平 面 和 点 ) 上 放置 。 对 于 一 
个 图 元 ， 可 以 定义 任意 多 个 伺服 电动 机 。 但 是 ， 为 了 避免 过 于 约束 模型 ， 要 确保 进行 运动 
分 析 之 前 ， 应 关闭 所 有 冲突 的 或 多 余 的 伺服 电动 机 。 例 如 沿 同 一 方 回 创建 了 一 个 连接 轴 旋 
转 伺服 电动 机 和 一 个 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 , 则 在 同一 个 运行 期 间 内 不 要 同时 打开 这 两 
个 伺服 电动 机 。 
伺服 电动 机 的 常见 定义 方法 如 下 。 
@ 连接 轴 体 服 电 动机 : 直接 选择 一 个 机 构 连接 ， 用 于 创建 旋转 运动 或 直线 运动 。 
@ 几何 伺服 电动 机 : 利用 下 列 简单 伺服 电动 机 的 组 合 , 可 以 创建 复杂 的 三 维 运动 (如 
螺旋 或 其 他 空间 曲线 )。 
回 平面 -平面 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 相对 于 一 个 主体 中 的 一 个 平 
面 来 移动 另 一 个 主体 中 的 平面 ， 同 时 保持 两 平面 平行 。 当 从 动 平面 和 参考 平 
面 重 合 时 ， 出 现 堆 位置。 平面 -平面 平移 伺服 电动 机 的 一 种 应 用 ， 是 用 于 定 
义 开 环 机 构 装 置 的 最 后 一 个 链接 和 基础 之 间 的 平移 。 
回 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 移动 一 个 主体 中 的 平面 ， 使 
其 与 另 一 主体 中 的 茶 一 平面 成 一 定 的 角度 。 在 运行 期 间 ， 从 动 平 面 围绕 一 个 
参考 方向 旋转 ， 当 从 动 平 面 和 参考 平面 重合 时 定义 为 零 位 置 。 因 为 未 指定 从 
动 主体 上 的 旋转 轴 , 所 以 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 所 受 的 限制 要 少 于 销 钉 或 
圆柱 接头 的 伺服 电动 机 所 受 的 限制 ， 因 此 从 动 主体 中 旋转 轴 的 位 置 可 能 会 任 
意 改 变 。 平 面 -平面 旋转 伺服 电动 机 可 用 来 定义 围绕 球 接 头 的 旋转 ; 另 一 个 
应 用 是 定义 开 环 机 构 装 置 的 最 后 一 个 主体 和 基础 之 间 的 旋转 。 
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回 点 -平面 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 党 一 个 主体 中 平面 的 法 向 移动 
另 一 主体 中 的 点 。 以 点 到 平面 的 最 短 距 离 测量 伺服 电动 机 的 位 置 值 。 仅 使 用 
点 -平面 伺服 电动 机 ， 不 能 相对 于 其 他 主体 来 定义 一 个 主体 的 方向 。 还 要 注意 
从 动 点 可 平行 于 参考 平面 自由 移动 ， 所 以 可 能 会 沿 伺 服 电 动机 未 指定 的 方向 
移动 ， 使 用 另 一 个 伺服 电动 机 或 连接 可 锁定 这 些 自由 度 。 通 过 定义 一 个 专 相 
对 于 一 个 平面 运动 的 Xx、y 和 7 分 量 ,可 以 使 一 个 点 沿 一 条 复杂 的 三 维 曲 线 运 
动 。 

回 平面 -点 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 除了 要 定义 平面 相对 于 点 运动 的 
方向 外 ， 其 余 都 和 点 -平面 伺服 电动 机 相同 。 在 运行 期 间 ， 从 动 平 面 沿 指定 
的 运动 方向 运动 ， 同 时 保持 与 之 垂直。 以 点 到 平面 的 最 短 距 离 测量 伺服 电动 
机 的 位 置 值 。 在 零 位 置 处 ， 点 位 于 该 平面 上 。 

回 点 -点 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 沿 一 个 主体 中 指定 的 方向 移动 另 
一 主体 中 的 点 。 可 用 到 一 个 平面 的 最 短 距 离 来 测量 该 从 动 点 的 位 置 ， 该 平面 
包含 参考 点 并 重 直 于 运动 方向 。 当 参考 点 和 从 动 点 位 于 一 个 法 向 是 运动 方向 
的 平面 内 时 ， 出 现 点 -点 伺服 电动 机 的 零 位 置 。 点 -点 平移 伺服 电动 机 的 约束 
很 宽松 ， 所 以 必须 十 分 小 心 ， 才 可 以 得 到 可 预期 的 运动 。 仅 使 用 点 -点 伺服 
电动 机 不 能 定义 一 个 主体 相对 于 其 他 主体 的 方向 。 实 际 上 ， 需 要 六 个 点 一 点 
伺服 电动 机 才能 定义 一 个 主体 相对 于 其 他 主体 的 方向 。 使 用 另 一 个 伺服 电动 
机 或 连接 可 锁定 一 些 自由 度 。 


4.2.2 ”伺服 电动 机 的 软 启 


单 击 “电动 机 ”操控 板 中 的 较 昼 吁 狠 信 息 选项 卡 ， 在 该 选项 卡 界 面 中 可 以 定义 伺服 电动 
机 的 运动 轮廓 曲线 ， 如 图 4.2.2 所 示 。 


驱动 数量 


位 置 mm 
电动 机 函数 加 速度 

函数 类 型 : | 常量 忆 
系数 ] 帝 晶 
笠 直 


A: 0.000000 下 | 上 休 弱 

图 形 > 

位 置 
[L] 建 度 用 户 定 立 


L 往 单 捉 图 形 中 | 加 速度 


图 4.2.2 “轮廓 详细 信息 ” 操控 板 
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图 4.2.2 所 示 的 轮 记 详细 信息 选项 卡 驱动 数量 区 域 的 下 拉 列 表 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 。 
© = 


@ 速 区 : 定义 从 动 图 元 的 速度 函数 。 选 择 此 选项 后 ， 需 指定 运行 的 初始 位 置 ， 默 认 
的 初始 位 置 为 “当前 ”。 
@ 加 速记: 定义 从 动 图 元 的 加 速度 函数 。 选 择 此 选项 后 ， 可 以 指定 运行 的 初始 位 置 和 


ee 

根据 机 构 需 要 施加 的 运动 类 型 ， 可 以 利用 轮 刻 和 信息 选项 卡 函 类 型 :下 拉 列 表 中 系统 
We 如 函数 、 多 项 式 、 表 格 和 用 户 自 定义 等 ， 下 
面 将 分 别 进行 介 


1. 常量 

该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 恒定 值 ， 函 数 表达 式 为 y= A， 其 中 A= 
常量 。 当 定义 其 中 的 某 个 参数 后 ， 其 他 参数 的 轮廓 函数 将 自行 出 现 ， 并 能 以 图 表 的 形式 进 
行 显 示 。 

下 面 说 明 函 数 的 设置 和 图 表 显 示 的 一 般 操作 方法 。 

Stepl. 在 “电动 机 ”操控 板 的 纶 那 昱 细 上 信息 选项 卡 中 选择 驱动 数量 类 型 为 加速 区， 在 
国 狼 关 型 : 下拉 列表 中 选择 时 旺 选项 ， 并 将 初始 速度 设置 为 0，A 的 值 设 置 为 10， 如 图 4.2.3 


所 示 。 
驱动 梁 蛙 
加 带 度 | |mm sec 2 
冰 拭 态 
司 用 当前 位 置 作为 初始 值 
初始 坪 度 : 
D.Doooon0 vw| | mm 六 sec |™ 
电动 机 加 数 
国 数 类 型 : | 常量 = 
Ah: 10.000000 | |mm ec 2 
图 形 
Ee 位 置 


速度 
D] 社 单 种 图 形 中 加 速度 


图 4.2.3 设置 “常量 ”参数 
Step2. 选中 图形 区 域 右 下 方 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 复 选 柜 ， 然 后 单 击 图 形 按钮  ， 
系统 弹出 图 424 所 示 的 “图 形 工 具 ” 对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 、 速 
上 度 和 加 速度 函数 图 形 。 


交 件 丰 ) ”视图 届 ) 格式 羽 ) 


自 阴 电 镶 机 站 席 :， 电 三 机 | 


~ 日 mm| nn ， 3871 
i 


时 间 : 4.07728， 模 : 307.052 
图 4.2.4 “图 形 工 具 ” 对 话 框 
说 明 : 在 该 窗口 中 单 击 | 名 按钮 可 打印 函数 图 形 ， 选 择 “ 文 件 ”下 拉 菜 单 可 按 文本 或 
EXCEL 格式 输出 图 形 .。 
Step3. 单 击 “ 图 形 工具 ”对 话 框 中 的 “格式 化 图 形 对 话 框 ” 按钮 认 ， 系 统 弹 出 图 4.2.5 
所 示 的 “图 形 窗 口 选项 ”对 话 框 。 该 对 话 框 主要 用 于 设置 函数 图 形 的 显示 范围 ， 显 示 时 间 
以 及 网 形 样式 和 字体 等 参数 。 


图 形 窗 口 选项 


1 轴 | x 轴 ”数据 系列 ”图形 旺 示 

图 开 

本 

铀 标 芝 

模 

显示 轴 标 和 去 下 样式 
范围 刻度 线 刻度 线 标签 

最 太 值 | 500 |11 重水 平 . 

最 小 值 0 到 OO 名 直 


Sih 


对 数 刻 度 


轴 
粗细 LD 
| 刻度 


图 4.2.5 “图 形 窗 口 选项 ”对 话 框 
4.2.5 所 示 的 “图 形 窗口 选项 ”对 话 框 中 的 各 选项 卡 功能 简介 如 下 。 
@ YY 轴 选 项 卡 : 如 图 4.2.5 所 示 ， 该 选项 卡 主要 用 于 设置 澡 数 图 形 的 YY 轴 显 示范 转 
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(人 位移、 速度 和 加 速度 的 显示 )、 刻 度 线 的 数量 、 文 本 标签 的 样式 、 栅 格 线 的 控制 、 
图 形 线 的 粗细 等 参数 。 

@ XX 轴 选 项 卡 : 如 图 4.2.6 所 示 ， 该 选项 卡 主要 用 于 设置 函数 图 形 的 X 轴 显 示范 转 
(时 间 范 围 ) 以 及 其 他 参数 。X 轴 和 了 轴 选 项 卡 中 各 选项 的 说 明 如 下 。 


图 形 窗口 选项 x 
Y 轴 | x 御 | 数据 系列 图 形 显示 
铀 标签 

时 间 

Tf 显示 轴 标 答 交 本 样式 . 

范围 刻度 线 刻度 线 标签 

最 太 值 (10 名 中 11 = 局 水平 

最 小 值 | 2 | a 9 si 

棚 格 线 袖 缩放 

样式 粗细 口 对 数 刻 度 

虚线 一 一 -| 法 

应 用 (a) | | 确定 | 取消 
图 4.2.6 “X 轴 ” 选 项 卡 
加 “| 国 荡 : 此 区 域 仅 显示 在 工 铀 选项 卡 中 ， 如 有 子 图 形 还 可 显示 子 图 形 的 一 


| 


个 列表 ; 可 以 使 拥有 公共 X 轴 , 但 YY 轴 不 同 的 多 组 数据 出 图 ; 从 列表 中 
选取 要 定制 其 Y 轴 的 子 图 形 . 
轴 标 警 : 此 区 域 可 编辑 Y 轴 标 签 。 标 签 为 文本 行 ， 显示 在 每 个 轴 演 。 单 击 
站 本 样式 . - 按钮 ,可 更 改 标签 字体 的 样式 .颜色 和 大 小 。 使 用 喇 显示 轴 标 签 
复 选 框 可 打开 或 关闭 轴 标 签 的 显示 。 
“范围 :更改 轴 的 刻度 范围 。 可 修改 最 小 值 和 最 大 值 ， 以 使 窗口 能 够 显示 指 
定 的 图 形 范 围 。 
天 原 吕 设置 轴 上 长 刻度 线 ( 主 ) 和 短 刻 度 线 ( 副 ) 的 数量 。 
列 原 号 标 玖 设置 长 刻度 线 值 的 放置 方式 ， 还 可 单 击 . 训 本 寿 薄 -- 按钮， 更 
改 字 体 的 样式 、 顾 色 和 大 小 ， 
“ 栅 粮 占 :选取 栅 格 线 的 样式 。 如 果 要 更 改 栅 格 线 的 颜色 ， 可 单 击 颜 色 选 取 
按钮 ， 
“ 轴 : 设置 Y 轴 的 线 宽 及 颜色 。 
渔 习 = 使 用 此 区 域 可 调整 图 形 的 比例 。 

对 数 刻 度 : 将 轴 上 的 值 更 改 为 对 数 比 例 。 使 用 对 数 比 例 能 提供 在 正常 比 
例 下 无 法 看 到 的 其 他 信息 。 
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数据 系列 选项 卡 : 如 图 4.2.7 所 示 ， 该 选项 卡 主要 用 于 设置 函数 图 形 的 数据 系列 和 


显示 样式 。 
图 形 窗口 选项 


Y 轴 x 轴 | 数据 对 列 图 形 显示 
图 形 


回回 刘 度 : 此 区 域 仅 出 现在 工 狂 选 项 卡 中 。 可 使 用 此 区 域 来 更 改 耻 轴 比 例 ， 


数据 系列 标签 
Setieas 小 位置 (deg) 
Series 1 谴 度 (degy sac] 


Seties 2 加 速度 【dagy' sec 2) 


| 


图 例 
[YY 显示 图 例 


次 本 样式 - - 


图 4.2.7 “数据 系列 ” 选项 卡 
加 ”上 国 灌 : 选取 要 定制 其 数据 系列 的 图 形 或 子 图 形 。 
加 。” 逆 据 系列 : 此 区 域 可 编辑 所 选 数据 系列 的 标签 , 还 可 更 改 图 形 中 点 和 线 的 顾 
色 以 及 点 的 样式 、 插 值 。 
回 图 出 :3 此 区 域 可 切换 图 例 的 显示 及 更 改 其 字体 的 样式 、 颜 色 和 大 小 。 
图 形 显示 选项 卡 : 如 图 4.2.8 所 示 ， 该 选项 卡 主要 用 于 设置 图 形 显示 标签 的 参数 。 


图 形 窗 口 选项 


I 轴 *# 轴 数据 系 到 | 图 形 显示 
标签 
伺服 电动 机 轮 艺 : 电动 机 1 


显示 标 区 
表 景 颜色 
LL 总 合 痛 昧 
选择 颜色 


图 4.2.8 “图 形 显 示 ” 选项 卡 
回 “标签 : 编辑 图 形 的 标题 。 如 果 要 更 改 标题 字体 的 样式 、 颜 色 和 大 小 ， 可 单 
击 六 检 性 陈 . .. 按钮 ， 可 使 用 [VY 显示 标签 复 选 框 来 显示 或 关闭 标题 ， 


回 。 青 且 颜色 : 修改 背景 颜色 。 如 选中 加 混合 背 景 ， 可 以 单 击 , 名 辑 .. 按钮， 可 
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定制 混合 的 背景 闫 色 。 


回 ” 渤 近 颜色 更改 用 来 加 充 图 形 中 点 的 顾 色 ， 


2， 和 斜坡 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 恒定 值 或 随时 间 成 线性 变化 的 运动 ， 郴 
数 表达 式 为 y=A+B*t。 其 中 A 为 常量 ，B 为 斜率 。 
当 设 置 驱动 数 旱 类 型 为 速度 ， 日 A=1、B=5 时 (图 4.2.9)， 也 数 图 形 如 图 4.2.10 所 示 。 


图 形 工 且 
冯 件 全) ”视图 i 格式 慌 ) 


驱动 数量 
速度 = | |mm sec 介 忠 电 双 机 部 机 - 电 么 机 | 
初 刀 并 六 
司 用 当前 位 置 作为 初始 值 
电动 机 [ 滁 其 
函数 类 型 ，| 条 - 
A: |1.000000 | mm see 
BE: |5.000000 | mm see 2 
图 形 
ev 伺 置 


证 度 
L 往 单 捉 图 形 中 加 十 度 


08 TM 0 1 00 = 1 1! 
| 


RE {rm , nn 
四 才 mn 


选择 柜 况 ... 
图 4.2.9 设置 “斜坡 ”参数 图 4.2.10 ”和 斜坡 函数 曲线 
3. 余 绽 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 振荡 往复 运动 ， 函 数 表 达 式 为 y = A*cos 
(2*PixWVT+B) +C。 其 中 A 为 振幅 ，B 为 相位 ; C 为 偏 移 量 ; T 为 周期 。 

当 设 置 驱动 数量 类 型 为 位 置 ， 日 A=1、B=0、C=0、T=4 时 (图 4.2.11)， 函 数 图 形 如 图 
4.2.12 所 示 。 


4. SCCA 


SCCA 是 指 “ 正 弦 - 沿 数 -余弦 -加 速度 《Sin-Constant-Cos-Acceleration)”， 即 一 条 包含 下 
忠 、 弟 数 、 余 弱 的 复合 曲线 且 仅 用 于 加 速度 的 设置 。 根 据 时 间 参 数 t 的 范围 ， 表 达 陈 分 别 
如 下 。 

@ 当 0<t<A 时 ，y=H*sin[(t*pi)/ (2A) ] ,表示 加 速度 快速 增加 的 过 程 。 

@ 当 A<t< (A+B) 时 ，y=H ,表示 加 速度 恒定 不 变 的 过 程 。 


图 形 工 且 
交 件 外 ) 视图 他 ) 格式 慌 ) 


驱动 数量 
位 二 站 Ie TFT 
电动 机 函数 
国 数 类 型 ;| 孚 下 ™ 
kh: |1.000000 | |mm 
B: 0.000000 下 
C: 0.000000 | |mm 
T: |4.000000 下 SecC 
图 形 
可 位 置 


证 度 
L 往 单 捉 图 形 中 加 十 度 


3.00 3 的 本 


HE drim| | 
[| 


图 4.2.11 设置 “余弦 ”参数 图 4.2.12 余弦 函数 曲线 

@ 当 (A+B) <t< (A+B+2C) 时 ，y= H*cos[ (t-A-B ) *Pi/ (2C) ]， 表示 加 速度 
减 小 的 过 程 ， 并 且 由 大 于 0 减 小 到 小 于 0. 
当 (A+B+2C) <t< (A+2B+2C) 时 ，y=- 了 ,表示 加 速度 恒定 不 变 且 为 负 值 的 过 程 。 
当 ( A+2B+2C ) < t < (2A+2B+2C ) 


时 , y= -H*cos[ (t- A- B- 2C ) *Pi 驱动 数量 
时 、 汪汪 _ 加 速度 | mm Sec 之 
/ (2A ) ] ,表示 加 速度 恒 增 加 且 依 
初始 状态 
然 小 于 0 的 过 程 。 使 用 当前 位 置 作为 初始 值 
a a 初始 速度 : 
其 中 A 为 递增 加 速度 归 一 化 时 间 部 | | 
DA 沁 伍 全 zi 击 诺 I 门 一 EAR 
分 , B 为 恒定 加 速度 归 一 化 时 间 部 分 ，C 为 
递减 加 速度 归 一 化 时 间 部 分 ，H 为 振幅 ，T 国 数 类 型 : | SCCh 过 
为 周期 。 这 里 的 “ 归 一 化 时 间 部 分 ”是 指 杀 数 
Bh: D0D.250000 
单个 部 分 的 实际 时 间 与 周期 的 比值 ， 计 算 本 
公式 为 t=2*t0/T。 这 里 t0 为 实际 的 时 间 ， H: |1.000000 -| | 
所 以 对 于 各 “ 归 一 化 时 间 部 分 “”， 又 有 1 ee | ES 
A+B+C=1， 在 设置 SCCA 函数 时 ， 必 须 给 图 形 
ER 位 置 
定 A、B、H 和 TI 的 值 。 


速度 

、 口 在 单独 图 形 中 加 速度 
当 设 置 A=0.25、B=0.5、H=1、T=2 时 

(图 4.2.13)， 隐 数 图 形 如 图 4.2.14 所 示 。 

图 4.2.13 ”设置 SCCA 参数 
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图 形 工 且 
交 件 全 ) 视图 他 ) 格式 证 ) 


疝 寂 电 到 机 加 卫 : 电 劲 和 | 


1 ,pn 1k .0 


入 下 『nm el 


图 4.2.14 SCCA 函数 曲线 
5. 摆 线 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 一 种 规律 性 的 平 绥 上升 运动 ， 函 数 表达 
式 为 y= LX*t/T*L*sin (2*Pi*tW/T)〉/2*Pi。 其 中 工 为 周期 内 的 上 升 数 ， TT 为 周期 。 
当 设 置 驱动 数 星 类 型 为 艺 置 ， 且 L=1、T=5 时 (图 4.2.15)， 也 数 图 形 如 图 4.2.16 所 示 。 


图 形 工 且 
交 件 全 ) 视图 他 ) 格式 羽 ) 


条 耻 电 到 中 能 肌 :电动 员 | 
驱动 数 里 
位 站 ™ | [mn 


电动 机 疗 数 

国 数 类 型 : | 摆 续 
系数 

L: |1.000000 | |mm 


T: 5.000000 | |sec 


图 形 
加 位 
人 区 | 证 度 
LL 和 福 单 种 图 形 中 加 速度 


和 ?00 4,00 MT $0 6.00 io 上 ld] yo0 10 0 


HE drm| ~ nm 361 
[| 


图 4.2.15 设置 “ 捍 线 ”参数 图 4.2.16 ” 摆 线 函数 曲线 
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6. 抛物 线 


该 选项 可 以 用 于 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 ， 函 数 表达 式 为 y= A*t+0.5*B*e 。 其 
中 A 为 线性 系数 ，B 为 二 次 系数 。 
当 设 置 驱动 数 星 类 型 为 位 置 ， 日 A=1、B=10 时 (图 4.2.17)， 函 数 图 形 如 图 4.2.18 所 示 。 


图 形 工 且 
立 件 好) 视图 人 格式 站) 
> 同 由 | 
体 卡 电 亚 中 辊 曲 。: 电 开 入 | 

驱动 当时 

位 置 | mm 

电动 机 国 数 
国 数 状 型 :| 抛物 靶 区 

点 : |1.000000 | mm sec 

B: ho. 000000 | mm sec 2 

图 形 

位 置 
Pe 


速度 
| 和 福 单 捉 图 形 中 吉 束 度 


.08 nN p00 1 0 TN 0 3500 ,np 


RE trim| ~ nn 361 
[ 二 了 


| 选择 状况 …， 
图 4.2.17 设置 “抛物 线 ” 参 数 图 4.2.18 抛物线 函数 曲线 


7. 多 项 式 


该 选项 同 前 面 介 绍 的 几 种 类 型 类 似 ， 可 以 用 于 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 ， 函 数 
表达 式 为 y= A+B*t+C*t +Dxts 。 


8. 表 


该 选项 可 以 通过 输入 或 寻 入 时 间 与 对 应 模 的 值 来 定义 伺服 电动 机 ， 当 机 构 的 运动 规律 
不 能 用 函数 来 表达 时 ， 可 以 采用 此 方法 来 拟 合 运动 曲线 的 功能 。 表 文件 可 以 预先 进行 编制 ， 
其 扩展 名 为 .tab, 可 以 在 任何 文本 编辑 右 中 创建 或 打开 。 文件 采用 两 位 格 式 : 第 一 栏 是 时 间 ， 
该 栏 中 的 时 间 值 必须 从 第 一 行 到 最 后 一 行 投 升 序 排列 ， 第 二 栏 是 速度 、 加 速度 或 位 置 。 

下 面 说 明 使 用 “ 表 ” 选 项 定义 伺服 电动 机 的 一 般 操 作 方 法 。 

Stepl. 定义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “电动 机 ”操控 板 的 辊 娜 辣 炙 依 轧 选项 卡 中 选择 驱动 范 里 
类 型 为 于 尾 ， 在 图 薄 关 型 : 下 拉 列 表 中 选择 表 选项 。 

Step2. 选择 拟 合 类 型 。 在 表 规 沁 区 域 中 选中 二 号 性 单 选项 。 

Step3. 输入 表 数 据 。 
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(1) 定义 第 1 行 数 据 。 单 击 

“向 表 中 添加 行 ”按钮 各， 

在 时 间 文 本 框 中 输入 值 1, 在 
概 文本 框 中 输入 值 5。 

(2) 定义 第 2 行 数 据 。 单 击 

“向 表 中 添加 行 ”按钮 二 ， 

在 时间 文本 框 中 输入 值 2, 在 
各 文本 框 中 输入 值 16。 

(3) 定义 第 3 行 数据 。 单 击 

“向 表 中 添加 行 ”按钮 乞 ,， 

在 时 间 文 本 框 中 输入 值 4, 在 
要 文本 框 中 输入 值 8, 如 图 4.2.19 
所 示 。 

Step4. 选中 图 形 区 域 右 下 方 
的 喇 速 度 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 
按钮 这 ,系统 弹出 图 4.2.20 所 示 
的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 
框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 
轮廓 曲线 。 


交 件 全 ) ”视图 i 


1 .30 


记 《ml 上 了 1 


驱动 数量 
速度 | |mm sec 


初 护 械 态 
使 用 当前 位 二 作为 初 六 值 


电动 机 国 数 
函数 类 型 ，| 表 ” 


表 规 沁 

加 续 性 样 条 单调 
荣 持 值 驱动 数 旺 值 
1.00 5.00 


2.00 1B. O00 
4. 00 3.00 


与 外 部 艾 件 交互 


下 


外 再 


图 形 
| J fe 
= 证 度 
D 和 社 单 捉 图 形 中 D 加 速度 
午 显示 用 户 点 已 显示 质 值 忠 已 显示 两 者 


二 


质 值 号 数 总 计 |50 : 


图 4.2.19 设置 “ 表 ” 参 数 


图 形 工具 


档 式 FE) 


个 由 电 观 机 加 本 电 油 矶 | 


.00 2 了 .0 了 .0 


用 户 村 上 明 二 中 前 水 联 


图 4.2.20 ”速度 轮廓 曲线 


Ek 


说 明 : 如 果 在 攒 秆 区 域 中 选中 国 阅 示 和 困 单 调 单 选项 ， 


别 如 图 4.2.21 和 图 4.2.22 所 示 。 


图 形 工 且 
交 件 年 ) ”视图 池 ) 确 式 证) 


和 队 电 司机 届 序 ， 电 四 机 | 


1.50 2 00 2 的 


HE ,rr 上 5 1 
用 = 扣 了 由 中 史 焉 未 


图 4.2.21 “ 样 条 ”速度 曲线 

9. 用 户 定 义 

该 选项 可 以 通过 自 定义 函数 表达 式 来 定 
义 伺服 电动 机 中 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 。 

下 面 说 明 使 用 “用 户 定 义 ” 选 项 定义 伺服 
电动 机 的 一 般 操 作 方 法 。 

Step1. 定义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “伺服 电 
动机 定义 ”对 话 框 的 轮 圣 插 独 信息 选项 卡 中 选 
择 驱动 产量 类 型 为 于 芭 ， 在 图 数 关 于 :下 拉 列 表 中 
选择 用 局 起 光 选项 。 

Step2. 输入 表达 式 数 据 。 单 击 “ 添 加 表达 
式 段 ” 按 钮 各 ,在 表达 式 文本 框 中 输入 表达 式 
10+16*cos(90*t+50)， 在 总 文本 框 中 输入 时 间 
区 域 0<t< 10， 如 图 4.2.23 所 示 。 

Step3. 选中 图 隧 区 域 右 下 方 的 呵 速 度 复 选 
框 ,然后 单 击 图 形 按钮 必 ,系统 弹出 图 4.2.24 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 
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图 形 工 且 
视图 人 7) 格 趟 谎 ) 


内 下 电 时 机 非 序 。: 电 四 机 | 


, 00 L580 2 00 ws 的 


HE rr 上 5 1 
用 = 机 中 史 卫 克 


图 4.2.22 ” “单调 ”速度 曲线 


驱动 当时 
速度 w|imm 六 see 


初始 并 恋 
使 用 当前 位 疝 作 为 初始 全 


电动 机 国 数 
国 数 类 型 : | 用 户 定 关 
用 户 定 光 且 轮 廊 规范 
表 这 式 域 


10+tiB*eos (90*t+50) 0.00 < t+ * 10 Ex 


图 形 
[| 位 将 
Pe 速度 
| 和 福 单 捉 图 形 中 LL] 加 速度 


图 4.2.23 设置 “用 户 定义 ”参数 


伺服 电动 机 的 速度 轮廓 曲线 分 
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图 形 工 且 
交 件 全) ”视图 池 ) 格式 羽 ) 


了 本息 局 | 丑 


和 队 电 司机 发 序 ， 电 四 机 | 


.BB 340 i .0 Bn .0 .nn 
闻 归 Imm 上 4 1 


选择 醋 况 ... 
图 4.2.24 “图 形 工 具 ” 对 话 框 (速度 轮廓 曲线 ) 
说 明 : 如 果 在 “电动 机 ”操控 板 中 单 击 下 按钮， 系统 将 弹出 图 4.2.25 所 示 的 “编辑 表 
达 式 ”对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 创建 和 编辑 表达 式 。 
编辑 表达 式 


因 丈 天 中 攻 


10+1iB*cos (90*++507 


表 赤 式 域 
lw] 指定 域 
0.00 || < rit Hi)|| < |*||10.00 


TE 和 : 
十 正 | 


图 4.2.25 “编辑 表达 式 ” 对 话 框 


4.3 ”伺服 电动 机 定义 范例 1 一 一 万 同市 机 构 


范例 概述 : 
本 范例 将 介绍 在 万 向 巴 机 构 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 。 该 伺服 电动 机 采用 “运动 
轴 ” 的 定义 方法 ， 并 选用 斜坡 函数 定义 输入 轴 的 转速 。 
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Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch04.03， 打 开 文 件 gimba_asm.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ”按钮 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 轿 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .， 系 统 弹 出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.3.1 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


选 此 连接 
4 


图 4.3.1 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 辊 肇 辣 细 依 息 选项 卡 ， 在 驱动 数量 区 域 的 下 
拉 列 表 中 选择 是 sayelasitz (速度 ) 选 项 , 在 国 数 类 型 : 下拉 列 表 中 选择 剖 虞 选项 ,设置 A=72， 
B=20， 如 几 4.3.2 所 示 。 

(4) 选中 图 形 区 域 右 下 方 的 “速度 ” 复 选 框 , 然后 单 击 图 形 按 钮 ,系统 弹出 图 4.3.3 
押 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 函数 图 形 。 


图 形 工具 
ya 
| 到 
| ::: 电 [名 | | 车 
驱动 数 里 一 一 一 一 一 Med es Re | 
Pralar Velocitw = deg i sec | 内 朋 电 时 所 球 麻 。”: 申 生机 | 
= = 国 300 .0 
初始 并 态 
使 用 当前 位 置 作为 初始 值 
电动 机 名 数 和 
国 数 类 型 : | 笠 坡 司 
2 Ee 
A: |T2.000000 |v| |aegy sec | 
8: |20. 000000 | |aeg yy sec | 
图 形 
口 位 置 
EE 中 速度 | 
口 在 单独 图 形 中 口 加 速度 .Dp Td 2 3 ,0 i 2 B00 .0 .nn 
一 1 


选择 林 况 .… 
4.3.2 ”设置 “斜坡 ”参数 4.3.3 “图 形 工具 ”对 话 框 (速度 函数 图 形 ) 
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(5) 单 击 操控 板 中 的 轨 按 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step4 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现 输入 轴 的 转速 在 逐渐 增加 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ” 确定 按钮， 完成 运动 分 析 。 

Step5. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 染 作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 蝶 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step6. 保存 机 构 模 型 。 


4.4 ”伺服 电动 机 定义 范例 2 一 一 平行 提升 机 构 
范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 在 平行 提升 机 构 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 。 该 伺服 电动 机 采用 “ 运 
动 轴 ” 的 定义 方法 ， 并 选用 余弦 浮 数 定义 气 红 的 行程 ， 驱 动机 构 中 的 工作 台 平 行 上 下 运动 
Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch04.04， 打 开 文 件 parallel_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 包 ， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .， 系 统 弹 出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.4.1 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


， 选 此 连接 


图 4.4.1 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 转 万 二 细 信 息 选项 卡 ， 在 驱 弘 数 星 区 域 的 下 


拉 列 表 中 选择 攻 豆 选项， 在 四 卉 类 于 :下拉 列表 中 选择 至 衬 选项 ， 设 置 A=-70，B=0，C=75， 
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T=5， 如 图 4.4.2 所 示 。 


驱动 数量 

位 站 了 | |m 
电动 机 国 数 

国 数 类型 : | 隶 咏 
A -70. 000000 =| |mm 
B: 0.000000 = 

CE: |75.000000 =| |mm 
T: |5.000000 =| | sec 
图 形 

ev 生理 


L 建 度 
L 往 单 捉 图 形 中 D 加 速度 


图 4.4.2 设置 “余弦 ”参数 
(4) 选中 图 形 区 域 右 下 方 的 “位 置 ” 复 选 框 , 然后 单 击 图 形 按钮 区 ,系统 弹出 图 4.4.3 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 函 数 图 形 。 
(5) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 


图 形 工 且 
交 件 丰 ) ”视图 池 ) 格式 羽 ) 


自 队 电感 机 发 序 ， 电 四 机 | 


.on .0 1.00 .3 习 . 0 了 50 .OG .5 


ME rml 


选择 状况 .. . 
图 4.4.3 “图 形 工具 ”对 话 框 (位 置 函 数 曲线 ) 
Step4 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
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对 话 框 。 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 (BB 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完成 2 次 提升 和 下 降 运 动 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ” “ 诡 定 ”按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step5. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step6. 保存 机 构 模 型 。 


4.5 ”伺服 电动 机 定义 范例 3 一 一 挖掘 机 工作 部 件 


范例 概述 : 
本 范例 将 介绍 在 图 4.5.1 所 示 的 挖掘 机 工作 部 件 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 . 在 该 机 
构 中 需要 添加 4 组 伺服 电动 机 ， 分 别 驱 动 回转 台 、 动 居 液 压 氏 、 斗 杆 液压 红 和 镜 斗 液压 红 
的 运动 。4 组 伺服 电动 机 均 采 用 “运动 轴 ” 的 定义 方法 ， 并 使 用 表格 来 实现 工作 部 件 的 联动 
铲 斗 液压 所 半 村 。 斗 村 液压 和 动 萌 回转 全 。 底盘 
\ I I / 
, ， , 


/ 1 / 
/ 


铝 半 。 。 连 杆 a 
图 4.5.1 挖 拨 机 工作 部 件 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch04.05， 打 开 文 件 0-backhoe.asm。 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 
进入 机 构 模块 。 
设 定 挖掘 机 工作 部 件 单个 工作 周期 如 下 。 
@ 初始 状态 。 
思 回转 台 的 回转 角度 初始 值 为 0。 
思 ”设置 动 壁 液压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 380。 
加 ”设置 斗 杆 液 压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 500. 
困 ”设置 匀 斗 液压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 800。 
@ 工作 状态 1 (时 间 范 围 0 ~4s， 设 定 各 部 件 同时 运动 )。 
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回转 台 固 定 不 动 。 

动 臂 液 压 秆 的 连接 位 置 值 由 380 变化 至 675， 使 动 辟 上 扬 。 
斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 值 由 500 变化 至 S0， 使 斗 杆 上 扬 。 
铲 斗 液压 红 的 连接 位 置 值 由 800 变化 至 240， 使 铲 斗 紧 直 。 
工作 状态 2( 时 间 范 围 4 ~6s )。 

回回 转台 固定 不 动 。 

加 ” 动 辟 液 压 红 的 连接 位 置 值 由 675 变化 至 373$， 使 动 臂 落下 。 
加 ” 斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 值 由 50 变化 至 900， 使 斗 杆 下 压 。 
思 ” 铲 斗 固定 不 动 。 

工作 状态 3 (时间 范 围 6 ~8s )。 

回回 转台 固定 不 动 。 

加” 动 臂 固定 不 动 。 

四 。“ 斗 杆 国定 不 动 。 

町 。” 铲 斗 液压 征 的 连接 位 置 值 由 240 变化 至 640， 使 铲 斗 水 平 。 
工作 状态 4 (时间 范围 8 ~10s )。 

回回 转台 固定 不 动 。 

町 《 动 臂 液 压 征 的 连接 位 置 值 由 375 变化 至 675， 动 臂 回 升 。 
四 ” 斗 杆 固定 不 动 。 

思 ” 铲 斗 固定 不 动 。 

工作 状态 5 ( 时间 范 围 10 ~13s )。 

四 ”回转 台 连 接 位 置 值 ( 角度 值 ) 由 0 变化 至 150， 回 转台 旋转 130?" 。 
加” 动 臂 固定 不 动 。 

四 ” 斗 杆 国定 不 动 。 

加 铲 斗 国定 不 动 。 

工作 状态 6 (时 间 范 围 13 ~15s )。 

回回 转台 固定 不 动 。 

加 ” 动 尼 固定 不 动 。 

加 ” 斗 杆 液压 和 的 连接 位 置 值 由 900 变化 至 S00， 使 斗 杆 上 扬 。 
困 ” 铲 和 斗 液压 红 的 连接 位 置 值 由 640 变化 至 240， 使 铲 斗 紧 直 。 
工作 状态 7 (时 间 范 围 15 ~17s )。 

四 ”回转 台 连 接 位 置 值 ( 角度 值 ) 由 150 变化 至 0， 回 转台 旋转 130?" 。 
加 ” 动 展 固定 不 动 。 


多 的 
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町 斗 杆 国定 不 动 。 
加 锌 斗 固定 不 动 。 
@ ”一 个 工作 周期 结束 。 
各 工作 状态 的 时 间 、 驱 动 连接 的 位 置 变化 见 表 4.5.1。 


表 4.5.1 驱动 连接 位 置 参数 变化 表 


时 间 A 回转 从 转动 角度 | 动 臂 液压 缸 位 置 | 斗 杆 液压 缸 位 置 | 铲 斗 液压 缸 位 置 


Step3. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 = 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
模型 。 

Step4. 定义 伺服 电动 机 1 (回转 台 驱 动 )。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .， 系 统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.5.2 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


, 选取 此 连接 


图 4.5.2 ”选取 参考 对 象 
(3) 设置 轮 廊 参数。 定义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “电动 机 ”操控 板 的 埋 肇 咯血 傅 息 选项 
卡 驱动 数量 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 加 ed Position (位 置 )， 在 国 数 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 表 
选项 。 
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(4) 选择 拟 合 类 型 。 在 表 规 范 区 域 中 选中 轩 线性 单 选项 。 

(5) 输入 表 数 据 。 

Q@ 定义 第 1 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 各 ,， 在 变量 值 文 本 框 中 输入 值 0， 在 
驱动 雪 蜂 值 文本 框 中 输入 值 0。 

@ 定义 第 2 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 各,， 在 变量 值 文本 框 中 输入 值 4, 在 
驱动 雪 蜂 值 文本 框 中 输入 值 0。 

@ 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按钮 二 ， 在 变量 值 文本 框 中 输入 值 6， 在 
驱动 雪 蜂 值 文本 框 中 输入 值 0。 

@ 定义 其 他 数据 。 参 照 表 4.5.1 中 回转 台 的 位 置 数据 ， 定 义 其 他 行 的 数据 ， 如 图 4.5.3 
所 示 。 

(6) 选中 图形 区 域 右 下 方 的 “位 置 ” 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 话 ,系统 弹出 图 4.5.4 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 函数 图 形 。 


图 形 工 且 四 
交 件 人 丰 ) 视图 司 ) 格式 钙 ) 


自 队 电 司机 疏 序 ，。 电 四 机 | 


变量 值 驱动 数量 值 Se 

0.00 0.00 

4. 00 0.00 a 

B. on 0.00 

3.00 0.00 DD epee rr rp re : 
10. bb 0D. 00 看 .DB .On OO ED 上 Hn li oo | Bb np 
13.00 150. 00 : Me de 

15. 00 150. 00 

17.00 0.00 | 选择 状况 .. . 

图 4.5.3 设置 “ 表 ” 参 数 图 4.5.4 “图 形 工 具 ” 对 话 框 (位 置 函 数 图 形 ) 


(7) 单 击 操控 板 中 的 畦 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 定义 伺服 电动 机 2( 动 臂 液压 驱动 )。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ?按钮 3， 
选取 图 4.5.5 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ， 在 “电动 机 ”操控 板 的 轮 娜 详细 信息 选项 卡 驱动 元 里 区 
域 的 下 拉 列 表 中 选择 位 置 ,在 国 数 类 型 : 下拉 列 表 中 选择 表 选项 , 在 素 规 范 区 域 中 选中 轩 线性 
单 选项 ; 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 加 ， 参 照 表 4.5.1 中 的 位 置 数据 , 定义 数据 ,如 图 4.5.6 
所 示 ; 该 伺服 电动 机 的 位 置 函数 图 形 如 图 4.5.7 所 示 。 
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,选取 此 连接 


变量 值 驱动 数量 值 
0.00 380. 00 
4.00 BT5. 00 
6.00 375. 00 
8.00 375. 00 
40.00 BT5. 00 
13.00 B75. 00 
| 15.00 675.00 
17.00 BT5. 00 
4.5.5 ”选取 参考 对 象 4.5.6 ”设置 “ 表 ” 参 数 


图 形 工 且 
交 件 年 ) ”视图 届 ) 疾 式 屋 ) 


县 | 活 口 包罗 | 由 


铅 用 电感 机 站 席 ， 电 轩 机 这 


1 1 1 1 1 1 
P.O .0 co0 六 ,00 | 本山 12,00 14,00 16,.00 1 本 ,0 


EE rml 
网， 所 可由 中 相配 革 


选择 状况 .. 


4.5.7 位置 函数 图 形 
Step6. 定义 伺服 电动 机 3 和 斗 杆 液压 驱动 ;。 选 取 图 4.5.8 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ， 参 照 
Step5 中 的 操作 和 表 4.5.1 中 的 位 置 参数 值 定 义 数 据 ， 如 网 4.5.9 所 示 ; 该 伺服 电动 机 的 位 置 
图 数 图 形 如 图 4.5.10 所 示 。 


变 里 值 驱动 数 里 值 
D0. 00 co00. 00 
.00 co0.00 
B. O00 900. 00 
2.00 900. O00 
10. bb 900. 00 
13.00 900. 00 
选取 此 连接 15. 00 500. 00 
17.00 co00. O00 
4.5.8 ”选取 参考 对 象 4.5.9 ”设置 “ 表 ” 参 数 


Step7. 定义 伺服 电动 机 4〈 镜 斗 液压 驱动 );。 选 取 图 4.5.11 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ， 参 
照 Step5 中 的 操作 和 表 4.5.1 中 的 位 置 参 数值 定义 数据 ， 如 图 4.5.12 所 示 ; 该 伺服 电动 机 的 


第 lb 章 定义 电动 机 


位 置 函 数 图 形 如 图 4.5.13 所 示 。 


图 形 工 且 
净 件 年 ) ”视图 i 届 ) 疾 式 屋 ) 


。 电 四 机 


9300 .00 
BoD. nn 
人 
让 让 让 
$0 .人 


E23 
.小 


1 1 1 1 1 1 1 1 1 
和 .DB POD OO ED 身 区 0 ne li oo | hb 


REE rml 
由 = 入 中 牛 名 区 


选取 此 连接 


图 4.5.10 ”位 置 函 数 图 形 图 4.5.11 选取 参考 对 象 


图 形 工 且 
训 件 全 ) ”视图 池 ) 格式 角 ) 


和 队 电 司机 疏 序 ， 电 虑 机 二 


受 旦 值 驱动 数量 值 

D.DD S00. DO 

4.00 240. DO 

B. O00 240. DO 

8.00 B40. 00 1 1 1 I | | | | | 

10 bn0 B40 OD 0 Po oo Edo 生 拘 章 邓 li oo 
13.00 E40. 00 = 

15. 00 240. DO 
117.00 240. DO | 

图 4.5.12 设置 “ 表 ” 参 数 图 4.5.13 位置 函 数 图 形 


Step8. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 在 结束 时 间 文 本 框 中 输入 值 17。 


(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 8) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 
状况 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 |“”” 区 定 “| 控 乌 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step9. 再 生 模 型 。 单 击 失措 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 蹲 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step10. 保存 机 构 模 型 。 


在 机 构 的 动态 分 析 中 ， 为 了 使 分 析 结果 更 加 接近 真实 水 平 ， 需 要 在 机 
构 中 设置 零件 属性 并 添加 一 些 力学 对 象 ， 如 质量 属性 ， 设 置 重力 、 阻 尼 、 力 / 转 矩 等 。 本 章 
主要 介绍 在 机 构 中 设置 分 析 条 件 的 操作 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 ， 

@ 质量 属性 

@ 重力 

@ 初始 条 件 


@ 执行 电动 机 


@ 弹簧 
@ 阻尼 如 
@ 力 和 转移 


5.1 质量 属性 


机 构 的 质量 属性 是 指 机 构 中 各 元 件 的 密度 、 体 积 、 质 量 、 重 心 及 惯性 矩 等 参数 属性 。 在 
对 机 构 进行 运行 动态 和 静态 分 析 时 ， 需 要 为 机 构 指定 质量 属性 。 指 定 质量 属性 能 够 使 仿真 分 
析 更 加 真实 ， 有 时 还 关系 到 仿真 能 否 顺利 进行 。 指 定 质量 属性 可 以 给 主体 定义 ， 也 可 以 指定 
给 机 构 中 的 元 件 ， 还 可 以 指定 到 整个 组 件 。 下 面 说 明定 义 质量 属性 的 一 般 操作 方法 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo4.16\work\ch05.01， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 忻 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地 ， 系 统 弹出 “质量 属 
性 ”对 话 框 。 

Step4. 选择 参考 类 型 。 在 对 尖 关 本 下 拉 列 表 中 选择 堆 忻 或 现 品 布局 选项 。 

Step5. 选取 参考 零件 。 选 取 图 5.1.1 所 示 的 连 杆 为 参考 零件 。 

Step6. 定义 属性 。 在 下 之 性 性 下 拉 列 表 中 选择 灾 攻 选项 ， 在 客 原 文本 框 中 输入 密度 值 
7.85e-09， 按 Enter 键 确认 ， 如 图 5.1.2 所 示 。 

Step7. 单 击 列 焉 按钮 ， 完 成 质量 属性 的 指定 。 
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命 考 类 型 
妻 件 或 栅 轨 布局 


零件 或 布局 
ROD 3 


定义 属性 
密度 


举 标 系 
当前 使用 零件 或 布局 LCs。 必 要 时 ， 选 择 些 用 坐标 系 。 


基本 属性 
密度 : |7. 85e-09 


惯 里 (mm 2 tonne) 
唱 | 在 坐标 对 原点 


选取 此 零件 


应 用 (8) 


图 5.1.1 选取 参考 零件 图 5.1.2 “质量 属性 ”对 话 杠 


图 5.1.2 所 示 的 “质量 属性 ”对 话 框 中 各 选项 说 明 如 下 。 
@ 地 污 尖 星 有 区域: 选择 指定 质量 属性 的 参考 类 型 。 
加 ”零件 或 珊 级 布局 选项 : 选择 一 个 或 多 个 零件 指定 质量 属性 。 
加 次 妈 选 项 : 指定 整个 装配 或 子 装配 的 质量 属性 ， 选 择 该 选项 后 ， 可 以 指定 整 
个 装配 的 密度 ， 如 图 5.1.3 所 示 。 
加 ”主人 忻 选项 : 选择 一 个 主体 查看 质量 属性 ， 但 不 能 修改 质量 属性 。 


对 者 类 型 
装配 

装配 
LINEAGE_MECH 


图 5.1.3 “装配 ”参考 类 型 
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和 a Ff 
~ ee a | 人 | 
二 i 


正 巡 尾 性 区域 : 选择 指定 质量 属性 的 定义 类 型 。 
加 ” 豆 岂 选项 : 选择 一 个 零件 查看 质量 属性 ， 但 不 能 修改 质量 属性 。 
回 过 度 选 项 : 选择 此 选项 ， 可 以 指定 零件 的 密度 。 
也” 上 看 量 导 性 选项 : 选择 此 选项 ， 可 以 指定 零件 的 质量 。 
基本 尾 性 区 域 : 定义 基本 质量 属性 ， 但 不 能 修改 指定 对 象 的 体积 。 
重 必 fas) 区域 : 显示 或 指定 重心 位 置 ， 可 以 假设 机 构 的 全 部 质量 都 集中 在 重心 
a 
@ 悍 县 (an 2 tonne) 区域 : 显示 或 指定 惯量 。 
回 。” 男 在 坐标 未 原点 : 显示 相对 于 当前 参考 坐标 系 的 惯量 。 
回 。” 鲁 在 种 : 显示 相对 于 机 构 主 惯性 轴 的 惯量 。 


De 
坐标 区 域 : 选择 参考 坐标 系 ， 以 计算 惯量 参数 。 


5.2 里 力 


在 进行 动态 、 裔 态 和 力 平 衡 分 机 时 ， 有 时 需要 考虑 重力 的 影响 。 一 般 情 况 下 ， 重 力 是 
一 个 彰 数 ， 在 定义 的 时 候 ， 指 定 重 力 加 速度 的 方 回 即 可 。 

下 面 举例 说 明定 义 重力 的 操作 过 程 。 图 5.2.1 所 示 的 模型 将 模拟 放 在 斜面 上 的 物体 由 于 
目 喘 重力 而 沿 厦 斜面 下 请 。 在 该 机 构 的 仿真 中 需要 添加 一 个 平面 连接 ， 然 后 定义 重力 方 癌 ， 
最 后 使 用 动态 分 析 使 物体 下 清 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch05.02\。 

Step2. 狐 建 文件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 gra_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 刁 器 让 约 束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide.prt， 并 将 其 调整 到 图 5.2.1 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 曲线 


-ZF 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 


图 5.2.1 创建 滑 块 〈Slider) 连接 
Step5. 创建 滑 块 连接 。 
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(1) 在 连接 列表 中 选取 于 诈 吕 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 探 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 臣下 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 5.2.1 所 示 的 两 条 曲线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 束 豆 界面 如 图 5.2.2 所 示 。 


辐 Comection_1 (请 块 ] 芍 上 囊 已 启用 
中 轴 对 齐 多 南 尖 型 
万 sLIDE: 曲线 :了 草 给 1) ee 
加 BaxsE :曲线 :P6 ( 草 给 _1) 二 要: 
旋转 坊 称 
平 秘 轴 0.00 [| 
状况 
和 完成 连接 定义 。 


图 5.2.2 “放置 ”界面 (一) 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 5.2.1 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 5.2.3 所 示 。 


局 Connection_1 1 月 块 ) 芍 束 已 启用 
负 对 齐 a 
让 旋转 约束 类 型 


万 sLInE: 曲 面 :下 ( 控 伸 1)| ”下 等 S 
名 BAsE: 曲面 :FS 拉 伸 _1) 坊 秘 
平 称 轴 0.00 [| 


新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 5.2.3 “放置 ”界面 (二 ) 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 更 各 界面 中 单 击 吕 乎 移 灿 选项 ， 选 取 图 5.2.4 所 示 的 两 个 顶 
点 为 平移 轴 参 考 。 


ae 
-二 


平移 轴 : 选取 这 两 个 项 癌 


图 5.2.4 设置 平移 轴 人 参考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 茧 秆 界面 右 侧 当前 位 置 | 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ; 单 击 。 闷 以 钮 ， di 上 用 得 晰 生成 信 复 选 本 此 时 束 一 界面 如 图 5.2.5 


所 示 。 
辐 Connection_1 1 月 块 ] 当前 位 置 章 新 生成 伍 
轴 对 膏 
证 畦 D0 “ 0.0 
于 各 四. 股 百 专 位 置 
着 3LIDE: 顶 点 : 进 :F5 ( 拉 伸 .| Ry 启用 重新 生成 值 
加 BAsE :顶点 : 进 :F5 ( 拉 伸 | 门 景 小 限制 -1000000.0 
[| 量 去 限制 1000000.0 


动态 尾 性 >》 
新 建 集 


图 5.2.5 “放置 ”界面 (三 ) 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 避 喜 界面 右 侧 单 击 .型 者 尾 人 性 六 按钮， 选中 喇 启 用 摩擦 复 选 
框 ， 在 KMs 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.3， 在 出 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.3， 分 别 
按 Enter 键 确认 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 5.2.6 所 示 。 


辐 Connection_1 (月 块 ] 中 局 捍 系 小 
轴 对 齐 
证 四 入 = D0.0 
平稳 四 [YY 启用 摩擦 
ESLIDE :顶点 : 进 :75 控 伸 . Me = |0.3 ” 
他 BhSE: 顶 点 :过 : 配 拉 伸 _] WW = 0.3 于 
jo = | 
< 动 夺 尾 性 


新 建 集 


图 5.2.6 “放置 ”界面 《四 ) 


(7) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step6. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step7. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 功 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 前 芯 轴 区域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
CSnapshot1 )。 

(3) 单 击 | 其 加 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 

Step8. 设置 初始 条 件 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 和 条件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 守 ， 系 统 弹 出 图 5.2.7 所 示 
的 “初始 条 件 定义 ”对 话 框 。 
(2) 在 孔明 下 拉 列 表 中 选择 Snapshetl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 守 按钮 。 
加 各 扫 钮 ， 完成 初始 条 件 的 定义 。 


Step9. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 上 ,系统 弹出 图 5.2.8 所 示 的 “ 重 
力 ” 对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 卒 自 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 
时 重力 方向 如 网 5.2.9 所 示 。 

(3) 单 击 . 绚 焉 按钮， 完成 重力 的 设置 。 


模 
9606. 65 


初始 条 者 定 兴 
名 称 
InitCond? 


块 始 
SD | Snapshotl 


速度 条 件 


图 5.2.8 “重力 ”对 话 框 


图 5.2.7 “初始 条 件 定 义 ” 对 话 框 图 $.2.9 重力 方向 


Step10. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 3 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 2 总， 系统 弹 出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 国 杰 下 拉 列 表 中 选择 到 吉 选项 。 


(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 1.4， 在 是 频 文本 框 中 
输入 值 100。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 超 稀 配置 区 域 中 选择 图 初 冶 条 件 状态 : 单 选项 ， 如 图 5.2.10 所 示 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 郊 塌 背 选项 卡 ， 选 中 [i 自用 所 有 摩 近 和 [Vf 启用 重力 复 选 框 ， 如 
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图 5.2.11 所 示 。 
(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ， 瑟 行 名 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 
(7) 单 击 且 。 痪 定 按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 
Step11. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 所 作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step12. 保存 机 构 模 型 。 


分 析 定 共 


名 称 
(analveisDefinitionl 
类 型 


动态 


首选 项 | 电动 机 ， 外 部 载荷 
图 形 显示 


长 度 和 帆 频 
持续 时 间 
帆 娄 
帆 上 二 
最 小 间 隅 


磷 定 的 图 元 


分 析 定 兴 
名 称 
MnalvsisDefinitionl 
类 型 
动态 
首选 项 电动 机 ”外 部 载荷 
载荷 自 


日 


初 晤 配 昔 


目 | | 日 


中 


站 当前 

惫 初始 条 件 状态 : InitCendl 
终止 条 性 

慢 ) 无 


孙 件 : 


目 目 目 | | 日 


上 启用 重力 
[Wf 启用 所 有 摩擦 


运行 (B) 运行 (B) 


图 $.2.10 “分 析 定 义 ” 对 话 框 图 $.2.11 定义 外 部 载 休 


5.3 初始 条 件 


初始 条 件 融 是 机 构 运 动 仿 真 的 开始 状态 ， 在 运动 仿 其 开始 之 前 定义 初始 条 件 ， 可 以 使 
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每 次 的 仿真 都 从 初始 条 件 开 始 进行 。 初 始 条 件 包 括 初 始 位 置 和 初始 速度 。 定 义 初 始 位 置 可 
以 使 机 构 仿真 从 指定 的 位 置 开 始 进行 ， 体 证 每 次 仿真 的 一 致 性 ， 否 则 机 构 将 从 当前 位 置 开 
始 进行 。 关 于 初始 位 置 的 定义 在 前 文中 已 作 介 绍 ,本 下 主要 介绍 初始 速度 条 件 的 定义 方法 。 
初始 速度 条 件 是 根据 机 构 的 实际 运行 状况 , 在 机 构 中 的 茶 个 点 或 运动 轴 上 设置 一 个 初速 度 ， 
速度 类 型 可 以 是 线 速度 、 角 速度 和 切 同 速度 。 

下 和 面 举例 说 明定 义 初 始 条 件 的 一 般 过 程 ,在 图 5.3.1 所 示 的 模型 中 , 请 块 放 置 在 平面 上 ， 
两 者 之 间 通 过 一 个 平面 连接 和 两 个 横 连 接 装 配 在 一 起 ， 如 在 其 中 一 个 模 连 接 处 定义 一 个 模 
切 癌 速度 ， 那 么 在 进行 动态 分 析 时 ， 背 块 将 沿 痢 杆 曲 线 进行 运动 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch05.03\， 打 开 文 件 con_asm.asm， 访 机构 
模型 如 图 5.3.1 所 示 。 


图 5.3.1 机构 模型 


Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 | 应 用 程序 功能 选项 卡 到 动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 设置 初始 位 置 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 ; 单 击 对 话 框 当前 快 胃 区 域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 (Snapshot1); 单 

司 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step4. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 好， 系统 弹出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 快照 下拉 列表 中 选择 弛 hetl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 径 按钮。 

(3) 在 速度 条 件 区域 中 单 击 “ 定 义 切 向 槽 速度 ”按钮 学 ， 选 取 图 5.3.2 所 示 的 槽 连接 为 
参考 对 象 ， 在 “加 文本 框 中 输入 值 100， 如 图 5.3.3 所 示 。 

(4) 单 击 | 允 下 


和 瑟 护 钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 
5.3.3 所 示 的 “初始 条 件 定义 ”对 话 框 中 部 分 选项 说 阴 如 下 。 
@ 马 (定义 点 的 速度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 零件 中 的 一 个 点 或 顶点 为 参考 来 定义 
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初 输 条 件 定 藉 


Tr 
快照 


和 | Snapshotl 


速度 条 件 
芭 。 | 回 声名 本 速度 


选取 此 槽 连接 
\ 


5.3.2 ”选取 参考 对 象 5.3.3 “初始 条 件 定义 ”对 话 框 


线性 速度 ， 并 需要 在 站 名 文本 框 中 定义 速度 值 ， 在 万 隔 区 域 定义 速度 的 方向 ， 如 
图 5.3.4 所 示 。 

位 (定义 连接 轴 速 度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 连接 定义 旋转 速度 或 
平移 速度 ， 并 需要 在 怪 文本 框 中 定义 速度 值 ， 

型 (定义 角速度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 主体 为 参考 来 定义 角速度 ， 
并 需要 在 二 锡 : 文 本 框 中 定义 角速度 值 ， 在 五 后 区域 中 定义 角速度 的 参考 。 

号 (定义 切 向 槽 速度 )， 单 击 按钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 槽 连接 定义 从 动机 构 
点 相对 于 槽 曲线 的 初始 切 向 速度 , 在 方 自 区 域 单 击 民生 按钮 可 以 反 转 速度 方向 。 
必 (用 速度 条 件 评 全 模型 ); 单 击 该 按钮 ， 可 以 检测 机 构 模 型 中 的 冲突 ， 如 果 初 
始 条 件 设置 正确 ， 系 统 将 弹出 图 5.3.5 所 示 的 “速度 分 析 成 功 ” 对 话 框 。 在 使 用 初 
始 条 件 进 行 分 析 前 ， 应 检查 其 正确 性 ， 保 证 初始 条 件 与 机 构 连接 和 伺服 电动 机 不 
冲突 。 如 果 初 始 条 件 不 一 致 ， 系 统 将 弹出 错误 提示 对 话 框 。 

% (删除 突出 显示 的 条 件 )” 选择 一 个 速度 条 件 将 其 删除 。 


Step5. 定义 动态 分 析 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 国 查 下 拉 列 表 中 选择 一 过 选项 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文 本 框 中 输入 值 12， 在 国 机 文本 框 中 输 
入 值 30。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 大 本 硬 国 区 域 中 选择 加 初中 条 件 状态 : 单 选 项 。 

(5) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 多 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 
状况 。 


醒 
口 
定 由 方向 
键入 的 壬 县 
笑 量 
坐标 系 
Rcs 速度 生 析 成 功 
¥:|0 加 速度 分 析 成 功 。 
四 InitCondl 是 有 效 的 初 冶 床 件 。 
2 | 确定 
图 5.3.4 定义 点 的 速度 图 5.3.5 “速度 分 析 成 功 ” 对 话 框 
(6) 单 击 明正 按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 


Step6. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 路 ， 再 生 
机 构 模型 。 
Step7. 保存 机 构 模 型 。 


5.4 执行 电动 机 


执行 电动 机 用 于 加 机 构 中 定义 负 和 人知 ， 为 机 构 的 动态 分 析 提 供 准确 条 件 。 执 行 电动 机 一 
般 添 加 在 运动 轴 上 ， 通 过 对 平移 轴 或 旋转 轴 施 加 负 伍 而 产生 运动 。 运 行动 态 和 净 态 分 析 ， 
可 以 在 机 构 中 添加 执行 电动 机 ,执行 电动 机 残 是 用 一 个 力 窍 来 驱动 电动 机 ,使 其 产生 运动 。 
这 个 力矩 可 以 是 一 个 钊 数 ， 也 可 以 是 变化 的 力矩 。 添 加 的 执行 电动 机 必须 是 在 动态 、 表 态 、 
力 平 衡 分 析 中 才能 正常 运行 。 

在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 蕃 x 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 县， 系统 弹出 图 5.4.1 
所 示 的 “电动 机 ”操控 板 ， 在 该 操控 板 中 可 以 定义 执行 电动 机 ， 执 行 电动 机 的 添加 方法 与 
运动 轴 体 服 电动 机 的 添加 方法 类 似 。 
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EE 


日 | -@ > 浊 | @ 选择 1 个 项 驱动 数量 : | 力 v||y 函数 类 型 : | 常量 “I SW v x 


参考 轮 廊 详细 信息 属性 


5.4.1 “电动 机 ”操控 板 


5.5 弹 著 


对 于 有 弹 策 的 机 构 的 仿真 ， 可 以 添加 一 个 “ 弹 策 ”连接 。 弹 答 在 被 拉 伸 或 压缩 时 产生 
弹力 ， 弹 力 的 大 小 与 弹簧 受 力 时 长 度 的 变化 有 关 。 弹 力 大 小 的 公式 为 F=K* (X-U)。 其 中 
K 为 弹性 系数 ，U 为 弹簧 的 初始 长 度 。 单 位 依据 用 户 选择 的 单位 制 而 不 同 。 

弹簧 可 以 定义 在 连接 轴 上 ， 也 可 以 定义 在 两 点 之 间 。 定 义 的 弹簧 是 一 个 虚拟 的 连接 ， 
只 在 机 构 模 块 中 可 见 ， 在 装配 和 建 模 模块 中 不 显示 。 

下 面 举 例 说 明定 义 弹 签 的 操作 过 程 。 在 图 5.5.1 所 示 的 模型 中 ， 两 个 柱 形 元 件 通过 一 个 
“ 滑 块 ”连接 进行 装配 ， 平 移 轴 为 柱 体 的 中 心 轴 。 现 较 大 柱 体 固定 ， 并 在 两 元 件 的 中 心 轴 
处 添加 一 个 弹簧 ， 当 较 小 元 件 进 行 上 下 往复 运动 时 ， 弹 签 的 长 度 将 因 受 力 产生 变化 。 


5.5.1 机构 模型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo4.16\work\ch05.05\， 打 开 文 件 spring_asm.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 定义 弹 千 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “弹簧 ”按钮 皇 ， 系 统 弹出 图 5.5.2 所 示 的 “ 弹 自 ” 
操控 板 。 
文件 | | 机 枸 | | 模型 ”分析 “注释 “ 芒 沫 ”人体 模 型 ”工具 ”视图 ”应 用 程序 框架 | 举 曾 “全 合 " 全 


沁 | 凡 | 2 个 硕 [30.000000|=| x /mm [=| 当前 45. 00000t [mm | 33 45. 00000C =| we "| li9 网 , 


参考 | 选项 | 属性 
图 5.5.2 “ 弹 贤 ”操控 板 
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(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 对 | 按钮， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 5.5.3 所 示 的 两 
个 基准 点 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 弹簧 直径 。 在 操控 板 中 单 击 选项 按钮 ， 选 中 其 中 的 车 调整 图 标 直 径 复 选 框 ， 
答 入 弹簧 的 直径 值 16， 单 位 为 mm 

(5) 定义 弹 答 参数 。 在 操控 板 的 & 文 本 框 中 输入 弹簧 系数 30， 然 后 单 击 __ 六 ”按钮 ， 
将 机 构 中 平移 轴 的 位 置 值 设置 为 弹簧 的 长 度 ( 即 设置 U=45mm)， 此 时 弹簧 显示 如 图 5.5.4 
所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 轨 按 钮 ， 完 成 弹 短 的 定义 。 


| (2) 定义 弹 短 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 短 ”按钮 十。 


选取 这 两 个 点 
和 下 


~ 
1 ~ 

~ 
1 ~ 


图 5.5.3 ”选取 参考 对 象 图 5.5.4 ”定义 弹 竹 参数 


Step4. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 久 ， 系 统 弹 出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 5.5.5 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轮 肇 洋 细 信息 “选项 卡 ， 在 驱动 数量 区 域 的 
F 拉 列表 中 选择 得 本 选项 , 在 国教 类 型 :下拉 列 表 中 选择 人 到 选项 , 设置 A=-22.5、B=0、C=67.5、 
了 二 2 

(4) 单 击 操 控 板 中 的 学 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 


选 此 连接 


5.5.5 选取 参考 对 象 
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(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 | 运行 (8) | 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 。 ， 


况 ， 观 察 弹 答 的 长 度 变 化 。 
(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 二 、 列 定 按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 
Step6. 再 生 模 型 。 单 击 覃 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 

机 构 模型 。 

Step7. 保存 机 构 模 型 。 


5.6 阻尼 再 


Creo 运动 仿真 中 阻尼 器 的 概念 与 力学 中 的 阻尼 概念 有 所 不 同 ， 这 里 的 阻尼 器 可 以 看 做 
一 种 负荷 类 型 。 例 如 在 液压 机 构 中 ， 可 使 用 阻尼 器 代表 减 慢 活 塞 运动 的 液体 黏 性 力 。 阻 尼 
颖 产生 的 力 会 消耗 运动 机 构 的 能 量 并 阻碍 其 运动 ， 阻 尼 力 始终 和 应 用 该 阻尼 器 的 图 元 的 速 
度 成 比例 ， 且 与 运动 方 回 相反。 

在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 搬入 区 域 中 的 “阻尼 器 ”按钮 党 ， 系 统 弹出 图 5.6.1 所 示 
的 “阻尼 右 ” 操 控 板 ， 在 该 操控 板 中 可 以 定义 阻尼 左 。 机 构 中 的 连接 轴 、 点 以 及 模 均 可 以 
作为 定义 阻尼 器 的 参考 。 阻 尼 器 的 定义 方法 与 弹 绰 的 定义 方法 类 似 ， 选 择 参 考 对 象 后 输入 
阻尼 系数 C 的 值 即 可 。 阻 尼 费 的 符号 如 图 5.6.2 所 示 。 
文件 -| | 机 构 | | 模型 ”分 析 ”注释 演 染 人 体 模 型 工具 ”视图 应 用 程序 框架 | | 奋 后 于 “了 马上 


- 才 | 与 | 于 页 | 0. 100000 | sec / re -lS Xx 
Me :4 基准 


参考 | 属性 
图 5.6.1 “阻尼 器 ”操控 板 


需要 注意 的 是 ， 如 末 选 择 点 参考 来 定义 绯 贰 和 阻尼 需 ， 选 择 的 氮 必 须 是 在 零件 建 模 环 
卉 中 创建 的 ， 如 末 使 用 在 疤 配 环境 中 创建 的 参考 对 象 来 定义 绯 靶 和 阻尼 需 ， 在 机 构 仿 真 时 


将 看 不 见 仿真 效 末 。 


图 5.6.2 ”定义 阻尼 器 
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Creo 运动 仿真 可 以 施加 的 力 或 转 沧 类 型 有 “点 力 ”“ 主 体 转 夫 ”“ 点 对 点 力 ”等 。 

下 面 举例 说 明定 义 力 的 操作 过 程 。 在 本 章 第 5.2 帮 中 ， 曾 举例 模拟 了 放 在 和 糙 面 上 的 请 
块 由 于 目 身 重力 而 沿 看 斜面 下 请 的 过 程 。 现 假设 清 块 处 于 笠 面 底部 时 ， 在 请 块 雯 件 上 某 一 
位 置 施加 一 个 平行 于 冬 面 的 点 力 ， 当 力 足 够 大 时 ， 滑 块 元 服 重力 与 摩擦 的 影响 将 沿 冬 面 问 
上 运动 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch05.07\， 打 开 文 件 gra_asm.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ”按钮 
进入 机 构 模 块 。 

说 明 : 在 该 机 构 中 ， 摩 擦 、 重 力 与 初始 条 件 均 已 定义 完毕 。 

Step3. 在 滑 块 中 添加 一 个 点 力 。 

(1) 选择 命令 。 在 机 档 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “ 力 / 转 矩 ”按钮 吃 ， 系 统 
弹出 图 5.7.1 所 示 的 “电动 机 ”操控 板 。 


5.7 力 和 转 算 
力 / 转 窃 一般 用 来 模拟 机 构 运 动 的 外 部 环境 ， 在 机 构 中 施加 力 可 以 改变 机 构 的 运动 。 


EE 机构 模型 分析 注释 人 人体 模型 工具 视图 框架 应 用 程序 站 28 PPB-@ 

, 的 
- 1 个 项 驱动 数量 : | 力 || 函数 类 型 : | 常 时 一 

基准 

参考 轮 麻 详 细 信 息 属性 “ 


图 5.7.1 “电动 机 ”操控 板 
(2) 定义 力 的 位 置 参 考 。 在 机 构 中 选择 图 5.7.2 所 示 的 点 为 力 的 位 置 参考 。 


选 此 边线 为 方 回 参 考 


\ 
\ 


选 此 点 为 位 置 参考 


图 5.7.2 ”选取 参考 对 象 
(3) 定义 力 的 大 小 。 在 “电动 机 ”操控 板 中 单 击 轮 诗 闸 信 息 选项 卡 ， 在 卫 寺 类 型 :下拉 


列表 中 选择 铺 旦 选项 ， 在 :文本 框 中 输入 值 47， 单 击 图 形 按钮 芝 ,， 系 统 弹出 图 5.7.3 所 
示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 和 框 中 显示 力 / 转 外 轮廓 图 。 


(4) 定义 力 的 方向 。 在 “电动 机 ?操控 板 中 单 击 多 考 选项 卡 ( 如 图 5.7.4 所 示 ), 在 运动 六 和 
区 域 选 中 @ 直线 或 平面 法 线 单 选 项 , 然后 选择 图 5.7.2 所 示 的 边线 为 力 的 方向 参考 , 单 击 长 舟 


按钮 ， 使 力 的 方 同 如 图 5.7.5 所 示 。 


图 形 工 且 
净 忻 (FE 视图 (7 枯 式 (RE} 


认可 丁 加 是 加 


点 动 图 元: 
顶点 : 边 :F5 时 悼 _17 :SLIDE 


运动 类 型 


运动 方 回 

已 显 式 天 重 

二 直 续 或 平面 法 丢 
中 局 潭 凤 


边 :F5 ( 拉 伸 _1):BhSE | | 刁 向 


方 回 相对 于 : 
各 基础 ”已 驱动 主体 


站 0 .00 
间 【Sr 


Fuorielorgursl 


选择 状况 
图 $.7.3 “图 形 工具 ”对 话 框 图 $.7.4 “参考 ”选项 卡 


图 5.7.5 ”定义 方向 


图 5.7.4 所 示 的 条 过 选项 卡 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 
久 
坐标 系 是 机 构 的 WCS， 如 图 5.7.6 所 示 。 
鲁 直 续 或 平面 法 丢 ， 选取 机 构 中 元 件 的 直 边 、 曲 线 或 轴线 来 定义 方向 。 


图 己 对 所 : 选取 机 构 中 元 件 上 的 两 个 点 来 定义 方向 ， 具 体 方向 为 所 选择 的 第 1 点 


指向 第 2 点， 如 图 5.7.7 所 示 。 
(5) 单 击 操控 板 中 的 委 按 钮 ， 完 成 力 的 定义 。 


Step4. 定义 动态 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 贡 析 ~” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 开 ，> 


色 显示 天 蛙 : 选取 一 个 坐标 系 并 通过 该 坐标 系 的 坐标 轴 夭 量 来 定义 方向 ， 默 认 的 


系统 弹出 “分 析 定 义 ” 
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对 话 框 。 
运动 方向 
加 显 式 所 量 
给 或 平面 法 

2 运动 方向 
的 品 时 冻 关 晶 
芝 考 系 : 加 直线 或 平面 法 线 

选择 1 个 项 图 点 对 点 
¥: 0.Dbonon 定 兴 凡 : 

点 : 边 : 巧 中 坤 _17:. 

Y: 0.000000 下 Re 
z: | 1. 000000 ~ 方向 相对 于 : 
方向 相对 于 : 二 基础 ”已 驱动 主体 
加 基础 ”局 驱动 主体 后 向 
图 5.7.6 显 式 矢 量 图 5.7.7 “点 对 点 ”界面 


(2) 定义 分 析 类 型 。 在 | 炎 型 下拉 列表 中 选择 型 亚 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 1.5， 在 | 吴 绩 '》 
输入 值 50。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 看 葡 配 置 区 域 中 选择 入 初 烙 条件 状态 : 单 选项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 场 背 选项 卡 ， 选 中 [VW 自用 所 有 摩擦 和 [以 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “分析 定 义 ” 对 话 框 中 的 至 和 好) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， sae 

前 正 。 按钮， 完成 运动 分 析 。 


图 5.7.8” 滑 块 位 置 (一 ) 


Step5. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 续 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step6. 保存 机 构 模 型 。 

说 明 : 

@ 如果 在 图 5.7.9 所 示 的 机 构 树 中 右 击 力 / 转 矩 节点 电动 机 1 (GRA_SI) ， 选 择 癌 命令 ， 
A 
可 以 观察 到 由 于 施加 力 的 变 小 ， 滑 块 的 位 移 也 变 小 (图 5.7.10 )。 

@ 如 果 将 力 的 大 小 改 为 3， 可 以 观察 到 由 于 推力 不 够 ， 滑 块 不 会 向 上 移动 。 


局 


@ 如 果 将 力 的 大 小 改 为 0.3， 可 以 观察 到 由 于 重力 的 作用 ， 消 块 依然 会 向 下 消 动 。 


二 机 构 
kk 弓 | 主 仁 
|8 重力 
kb 人 连接 
bp GY 电动 机 
号 弹 纺 
襄 ”阻尼 器 
亮 社 套 堪 茶 
了 中- 力 / 扭 距 
> 中 电动 机 1 BRA ASID 
be 鹿 初始 条 件 
圈 终止 条 件 
让 苍 析 
P| 回 往 
5.7.9 ”机 构 树 5.7.10” 滑 块 位 置 (二 ) 
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草 ”定义 和 进行 各 种 机 构 分 析 


Creo 运动 仿真 除了 能 够 模拟 机 构 的 运行 状况 外 ， 还 能 对 机 构 进行 运动 
学 和 动力 学 仿真 分 析 。 系 统 支持 的 分 析 类 型 有 位 置 分 析 、 运 动 分 析 、 动 态 分 析 、 欧 态 分 析 
和 力 平衡 分 析 。 本 章 主 要 介绍 各 种 分 析 类 型 的 一 般 操 作 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ ”机构 分 析 的 类 型 

@ 位置 分 析 

@ 运动 学 分 析 

@ 动态 分 析 

@ 力 平 衡 分 析 

@ 结果 分 析 


6.1 机 构 分 析 的 类 型 


当 机 构 模型 创建 完成 并 定义 伺服 电动 机 后 , 便 可 以 对 机 构 进 行 分 析 。 定 义 机 构 分 析 时 ， 
可 以 根据 机 构 的 实际 运行 状况 ， 添 加 电动 机 、 力 / 转 矩 、 重 力 和 摩擦 等 分 析 条 件 。 如 果 只 是 
单纯 地 模拟 机 构 运 行 状况 、 分 析 机 构 运 动 时 的 干涉 ， 一 般 的 位 置 分 析 即 可 达到 目的 。 但 是 
当 需 要 分 析 研究 机 构 中 的 速度 、 加 速度 ， 静 负荷 以 及 其 他 力学 对 象 时 ， 就 需要 进行 运动 分 
析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 和 力 平衡 分 析 。 对 于 一 个 机 构 ， 可 以 建立 多 组 分 析 ， 每 组 分 析 可 
以 使 用 不 同 的 伺服 电动 机 和 分 析 环 境 ， 分 析 结 果 也 能 单独 保存 。 如 果 不 同 的 分 析 涉及 不 同 
的 机 构 主 体 ， 可 以 将 当前 分 析 中 无 用 的 主体 锁定 ， 不 需要 建立 单独 的 机 构 模 型 。 
单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 从 ,， 系 统 弹出 图 6.1.1 所 示 的 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 下 面 简要 说 明 各 种 分 析 类 型 的 应 用 。 
@ ”位置 : 使 用 位 置 分 析 模拟 机 构 的 运动 ， 可 以 记录 在 机 构 中 所 有 连接 的 约束 下 各 元 
件 的 位 置 数据 ， 分 析 时 可 以 不 考虑 重力 、 质 量 和 摩擦 等 因素 ， 因 此 只 要 元 件 连 接 
正确 ， 并 定义 伺服 电动 机 便 可 以 进行 位 置 分 析 。 位 置 分 析 可 以 研究 机 构 中 的 元 件 
随时 间 而 运动 的 位 置 、 元 件 干 涉 和 机 构 运 动 的 轨迹 曲线 。 
@ 运动 学 : 使 用 运动 学 分 析 模 拟 机 构 的 运动 ， 可 以 是 使 用 具有 特定 轮廓， 并 产生 有 
限 加 速度 的 伺服 电动 机 。 同 位 置 分 析 一 样 ， 机 构 中 的 弹簧 、 阻 尼 器 、 重 力 、 力 / 转 
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随时 间 而 运动 的 位 置 、 元 件 干涉 和 机 构 运 动 的 轨迹 曲线 外 ， 还 能 研究 机 构 中 的 速 
度 和 加 速度 参数 。 
@ 动态 : 使 用 动态 分 析 可 研究 作用 于 机 构 中 各 主体 上 的 惯性 力 、 重 力 和 外 力 之 间 的 


e。 替 态 使 用 静态 分 析 可 研究 作用 在 已 达到 平衡 状态 的 主体 上 的 力 ， 
@ 力 平 衡 力 平衡 分 析 是 一 种 逆向 的 静态 分 析 。 在 力 平衡 分 析 中 ， 是 从 具体 的 静态 
形态 获得 所 施加 的 作用 力 ， 而 在 静态 分 析 中 ， 是 向 机 构 施加 力 来 获得 静态 形态 


和 矩 以 及 执行 电动 机 等 均 不 会 影响 运动 分 析 。 运动 分 析 除 了 可 以 研究 机 构 中 的 元 件 | 


分 析 定 灾 
名 称 
MnalvsisDetiniticnl 
类 型 
fn - 
运动 学 
首选 项 电动 机 
人 力 平生 
开始 时 间 0 
长 度 和 帧 频 ; RN 
终止 时 间 于 en 
帖 频 和 帖 当 
帆 郑 101 
帆 频 
最 小 间隔 本 
祝 定 的 图 元 
弦 X 
人 
i 
局 用 
初始 配置 
中 快照 : 


图 6.1.1 “分 析 定 义 ” 对 话 框 
对 于 不 同 的 分 析 类 型 ， 还 需要 和 Creo 运动 仿真 中 的 “测量 ”工具 配合 使 用 ， 才 能 达到 
有 具体 的 分 析 目 的 。 表 6.1.1 显示 了 不 同 的 分 析 奖 型 文 持 的 测量 对 象 。 在 进行 机 构 分 析 之 前 ， 
要 根据 当前 的 测量 研究 对 象 ， 选 取 正 硝 的 分 析 次 型， 否则 可 能 达 不 到 分 析 的 目的 。 例 如 要 
分 析 东 元件 的 速度 和 加 速度 ， 应 选择 “运动 学 ”类 型 ， 如 有 果 选 择 “ 位 置 ”类 型 将 无 法 显示 


分 析 结 果 。 
人 
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表 6.1.1 分 析 类 型 与 测量 对 象 对 照 表 


分 析 类 型 文 持 的 分 析 对 象 

位 置 位 移 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 、 主 体 角 加 速度 
位 移 、 速 度 、 加 速度 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 、 主 体 方 癌 、 
运动 学 


主体 角速度 、 主 体 角 加 速度 


动态 除 测 力 计 外 的 所 有 类 型 的 力 
静态 位 移 、 连 接 反 作用 、 毅 载 何 、 系 统 测量 对 象 、 主 体 测 量 对 象 
力 平衡 位 移 、 连 接 反 作用 、 裔 载 何 、 测 力 计 、 系 统 训 量 对 象 、 主 体 测量 对 象 


6.2 位 置 分 析 


位 置 分 析 可 以 分 析 机 构 中 的 位 移 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 元 余 、 时 间 和 主体 角 加 速度 等 
参数 。 关 于 位 置 分 析 的 创建 方法 ， 前 文中 已 有 实例 进行 了 介绍 ， 本 节 主 要 说 明 使 用 位 置 分 
析 分 析 机 构 中 的 位 移 的 操作 过 程 。 

在 前 文中 ,已 对 图 6.2.1 所 示 的 平行 近 升 机 构 进 行 了 组 姜 和 伺服 电动 机 的 定义 (参看 本 
书 第 4 草 第 4.4 广 的 有 关内 容 )， 如 采 要 分 析 在 机 构 运 行 的 过 程 中 ， 工 作 台 相对 于 框架 后 部 
的 提升 蝇 度 变化 ， 则 需要 进行 位 置 分 析 ， 并 进行 结 来 测量。 下面 说 明 其 操作 过 程 。 


2 工作 台 (table) 


, 气动 系统 (pneumatic ) 
AN 


， 框 架 〈frame ) 
/ 


销 轴 (pin) -“ 


连 杆 rod) -一 


图 6.2.1 平行 提升 机 构 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch06.02， 打 开 文 件 parallel_mech.asm。 

Step2. 创建 测量 对 象 。 

(1) 选择 命令 。 选择 分 析 功能 选项 卡 ”区域 中 的 “测量 ” 按钮 乡 ， 系 统 弹出 “ 测 
量 : 汇总 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 “距离 ”按钮 .， 展 开 “ 测 量 : 距离 ”对 话 框 ， 如 图 6.2.2 
所 示 。 


(2) 选取 测量 对 象 。 按 住 Ctrl 键 ， 选取 图 6.2.3 所 示 的 工作 台 的 上 表面 和 框 染 底面 为 测 
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量 对 象 。 
AA 2 
特征 
分 析 
国 误 置 
王者 选 功 
曲面 :F5 ! 拉 伸 _13:TAEIE 用 作 平 面 
曲面 :F6 ( 扫 摘 _10 :FEAME 用 作 平 面 
所 有 堆 考 惕 
距离 193. 623 mm 
授 影 : 单 击 此 直流 加 项 加 | 
LL] 测量 最 去 距离 
昌 结果 日 四 
王者 EE 值 单位 
所 有 蔡 考 距离 193. B23 mm 


om a 


图 6.2.2 “测量 距离” 对话 框 


图 6.2.3 ”选取 测量 对 象 
(3) 保存 测量 结果 。 在 “测量 : 距离 ”对 话 框 中 单 击 局" 按钮， 选中 六 生成 特征 单 选项 


(图 6.2.4)， 然 后 单 击 ” 确定 ”按钮 。 

(4) 关闭 “测量 ;距离 ”对 话 框 。 

(5) 在 装配 模型 树 界面 中 选择 站 ” 天 树 过 小 器 到 命令， 选中 “显示 ”选项 组 下 
的 回 特征 复 选 杠 ， 然 后 单 击 二 益 定 按钮 ， 这 样 测量 特 征 会 在 模型 树 中 显示 〈 图 6.2.5)。 
人 


OROD,.PRT 
OROD,.PRT 


加 ) 生成 特征 
丫 保存 分 析 

9ROD,PRT 
名 称 NMEASURE_DISTANCE_1 DTaBLE PRT 


| 确定 | 取消 ee WMEASURE DISTANCE 1 


中 在 此 插入 
图 6.2.4 “保存 ”界面 图 6.2.5 ”模型 树 


TT 
回回 加 轩 硬 轩 


黄 


Step3. 进入 机 构 模 块 。 单 击 宣 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 2， 
进入 机 构 模 块 。 

Step4. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 允 白 ”区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 至 行 外 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完 成 2 次 提升 和 下 降 运 动 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ” 奖 定 ”按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step5. 定义 测量 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 邹 析 ~ 区 域 中 的 “测量 ”按钮 并 ， 系 统 弹 
出 图 6.2.6 所 示 的 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 EMSUEE_ITSTANCE_I_ITSTANCE 。 

(3) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 国 MnalysisDetinitionl 。 

(4) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 区 尽 钮 ， 系 统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 6.2.7 所 示 。 该 图 反映 在 分 析 园 加 lysisDefinitionl 中 工作 台 相 对 于 
框架 底部 的 距离 与 时 间 的 关系 ， 此 图 形 可 打印 或 保存 。 
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图 6.2.6 “测量 结果 ”对 话 框 图 6.2.7 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


运动 学 分 析 可 以 分 析 机 构 中 的 位 移 、 速 度 、 加 速度 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 、 
主体 方向 、 主 体 角速度 、 主 体 角 加 速度 等 。 运 动 分 析 可 以 模拟 机 构 的 运动 ， 满 足 任 何 伺 服 
电动 机 轮 廊 和 任何 连接 、 吓 轮 或 齿轮 连接 的 要 求 。 但 是 运动 分 析 不 考虑 任何 质量 和 受 力 情 
况 。 因 此 ， 任 何 载 三 或 执行 电动 机 在 运动 条 分 析 中 将 不 起 作用 ， 也 不 必 为 机 构 指 定 质 量 属 
性 。 同 时 模型 中 的 惠 贰 、 阻 尼 磊 、 重 力 、 力 / 转 矩 以 及 执行 电动 机 等 ， 也 不 会 影 啊 运动 分 析 。 


在 本 章 第 6.2 节 所 介绍 的 机 构 模 型 中 ， 对 工作 台 的 提升 高 度 进行 了 分 析 ， 如 果 要 分 析 
在 机 构 运行 的 过 程 中 ， 工 作 台 的 提升 速度 变化 ， 则 需要 进行 运动 学 分 析 ， 而 位 置 分 析 将 达 
不 到 分 析 目 的 。 下 面 说 明 其 操作 过 程 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 全 Di:\creo4.16\work\ch06.03， 打 开 文 件 parallel mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机构” 按钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 细 折 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 村 可 下 拉 列 表 中 选择 运动 学 选项 。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 _ 运行 他 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完 成 2 次 提升 和 下 降 运 动 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 ” 绚 震 按钮， 完成 运动 分 析 。 

Step4. 定义 测量 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区 域 中 的 “测量 ” 按 乌 央 ， 系 统 弹出 
“测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹 出 图 6.3.1 所 示 的 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 
该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 


得 里 定 多 其 

名 称 
本 说 UY 总 ] 

EU 

十 度 em ” see 

总 或 迄 动 帮 

全 | TaBLE: 边 末端 模 

举 标 系 7 分 县 
RR cs 7 学 量 
分 时 

了 分 里 

评估 方法 
每 个 时 间 步 长 


应 用 (a) | 确定 | 取消 
图 6.3.1 “测量 定义 ”对 话 框 

(D 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 
@ 选择 测量 类 型 。 在 5 这 型 下 拉 列 表 中 选择 建 区 选项 。 
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(3) 选取 参考 点 。 选 取 图 6.3.2 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 


图 6.3.2 ”选取 参考 点 

(4) 选取 测量 参考 坐标 系 。 本 例 采 用 默认 的 坐标 系 WCS 注 : 如 采 选 取 一 个 连接 轴 作 
为 测量 目标 ， 束 无 需 参 考 坐 标 系 )。 

@ 选取 测量 的 矢量 方向 。 在 -从 量 下 拉 列 表 中 选择 贡 g 
很 大 的 粉红 色 箭 头 指 癌 坐 标 系 的 Y 轴 《图 6.3.3)。 

@ 选取 评估 方法 。 在 评 信 六法 下拉 列 表 中 选择 二 Ems 

@) 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 三 下 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结 末 ”对 话 框 的 列表 中 《图 6.3.4)。 


， 此 时 在 模型 上 可 观察 到 一 个 


= 
图 形 类 型 
列 里 对 时 间 


名 称 
MEASURE_DISTAYCE_1_DISTANCE 


2 ET 1 


[分 别 经 制 出 量 图 形 


结果 集 


dh AnalysisDefinition2 


图 6.3.3 ”矢量 方向 图 6.3.4 “测量 结果 ”对 话 框 
(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 msel。 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 园 walysisDefinitionz 。 


2 AAA Am < 区 > 有 “ 
第 (@ 章 定义 和 进行 各 种 机 构 分 析 7 风 


(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 项 部 单 击 巡 | 按钮， 系统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 6.3.5 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 加 slysisDefinition2 中 工作 台 
相对 于 WCS 的 Y 轴 的 速度 ( 即 工作 台 的 提升 速度 ) 与 时 间 的 关系 。 

[ 国耻 工具 
区 件 (他 ) 视图 (WY 格式 (E)} 
PO EF 


AnalysisDe ftirnrt en (wt) 


ga dm 二 Bp 


Pnolvsisbelinidion: mtas uel Imm see 


选择 状况 
图 6.3.5 “图 形 工具 ”对 话 框 


6.4 动态 分 析 


动态 分 析 可 以 分 析 机 构 中 除 测 力 计 外 的 所 有 类 型 的 力 , 与 运动 学 分 析 和 位 置 分 析 相 比 ， 
动态 分 析 可 以 在 分 析 时 启动 外 部 载 集 ， 考 虑 重力 、 邦 探 、 力 和 扭矩 等 因素 ， 研 究 机 构 运 动 
时 的 受 力 情况 和 力 与 力 之 间 的 关系 。 

下 面 举例 说 明定 义 动态 分 析 的 操作 过 程 。 图 6.4.1 所 示 的 机 构 模 型 将 模拟 滚 简 在 导 槽 中 
从 局 位 落下 的 过 程 。 在 该 机 构 中 ， 滚 简 受 到 目 号 重力 的 作用 从 高 位 浩 下 ， 但 由 于 能 量 损失 
和 摩 探 最 终 停 止 运 动 , 机 构 中 的 能 量 损 失 和 摩 探 分 别 用 槽 连接 的 恢复 系数 和 阻尼 器 来 定义 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch06.04\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 , 将 其 命名 为 dynamic_asm,， 选取 mns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 SLIDE.PRT， 并 将 其 调整 到 图 6.4.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 槽 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 莹 息 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 蓝 豆 洗 项 卡 。 
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直线 上 的 点 ， 选 
oO -一 二 取 此 点 和 曲线 


图 6.4.1 创建 槽 〈Solt) 连 


(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 6.4.1 所 示 的 点 (基准 点 PNT0) 和 曲线 为 约束 
参考 ， 此 时 ， 亚 下 界面 如 图 6.4.2 所 示 。 


局 Connectionr 1 (人 搁 ) 约束 已 启用 

中 直线 上 的 点 ee 

万 saTmE:PHTO:FT 天 准点)| 要 

周 BAsE: 曲线 :6 草 蛤 1 | 二 

桩 轴 坊 乏 

0.00 

| 状况 
完成 连接 定义 。 


图 6.4.2 “放置 ”界面 〈 一 ) 
(3) 设置 位 置 参 数 。 在 ， 芒 直 界面 单 击 “Solt” 字 符 〈 即 槽 连接 的 运动 轴 ， 单 击 之 后 显 
示 为 往 铀 )， 在 右 侧 当前 管 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 键 确 认 ; 单 击 和 阅 
按钮 ， 然 后 选中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 此 时 ， 芒 吉 界面 如 图 6.4.3 所 示 。 


思 Cornrneetior 1 情 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
直线 上 的 点 — 
模 轴 i0.0 T 0.0D 
| ”选择 装配 零 参考 | 设置 零 位 置 
[Wf 启用 重新 生成 值 


LL 最 小 限制 匹 项 
LL 最 去 限制 无 项 


动 者 尾 性 >> 庶 疝 


新 建 集 


图 6.4.3 “放置 ”界面 (二 ) 
(4) 设置 恢复 系数 。 在 ,总 豆 界面 右 侧 单 击 . 型 者 尾 任 ”> 按钮 ， 选 中 思 恢复 系数 复 选 
框 ， 在 名 文本 框 中 输入 恢复 系数 0.9， 按 Enter 键 确 认 ， 此 时 茧 置 界面 如 图 6.4.4 所 示 。 
Step6. 创建 平面 连接 。 
(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 式 平面 选项 。 
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局 Comection_l 人 曾 ) [W 恢复 系数 
直线 上 的 点 
志和 必 = 口 . 马 要 
选择 装配 委 参 考 [] 号 用 摩 控 
FConmection 2 [平面 ) Ds -Cr 
MW = 0.0 
a = ID 
< 动 压 尾 性 
新 建 集 


图 6.4.4 “放置 ”界面 (三 ) 


(2) 定义 “平面 ”约束 。 在 模型 树 中 分 别 选取 base 和 slide 中 的 TOP 基准 平面 为 约束 
参考 ， 此 时 亚 下 界面 如 网 6.4.5 所 示 。 


由 Connection 1 人 萤 ) 芍 束 已 启用 
局 Connection 2 [平面 ) ee 
可 平面 约束 类 型 


名 sLIDE: TOP :F2 ( 莽 鹤 平面 : 了 于 Y 
6 BAWSE:TOF ;Fz ( 莽 惟 平面 ) 偏 移 


避 平移 轴 1 0.00 | 
加 平移 轴 2 
入 施 转 轴 

状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 6.4.5 “放置 ”界面 (四 ) 

(3) 单 击 操控 板 中 的 郑 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step7. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step8. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当 首 快 电 区 域 中 的 萌 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 | 其 加 按钮， 关闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step9. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 于 ， 系 统 弹出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 
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(2) 在 快照 下 拉 列 表 中 选择 Snapshotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 守 按钮 。 
(3) 单 击 | 桶 定 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 
Step10. 设置 重力 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 忻 区 域 中 的 “重力 ”按钮 皮 ， 系 统 弹 出 “重力 ”对 话 框 。 
(2) 设置 重力 方向 。 在 方 自 区 域 中 设置 X=0，Y=0， 2Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 图 6.4.6 所 示 。 
(3) 单 击 . 确定 _ 按钮， 完成 重力 的 设置 。 


图 6.4.6 ”重力 方向 


Step11. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 A 塌 ， 系 统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 装配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 定义 尾 性 下 拉 列 表 中 选择 密度 选项 ， 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 确认 。 

(5) 单 击 | 苑 是 .按钮 ， 完 成 质量 属性 的 定义 。 

Step12. 定义 阻尼 融 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插 A 区 域 中 的 “阻尼 器 ”按钮 党 ， 系 统 弹出 “阻尼 器 ”操控 板 。 

(2) 定义 阻尼 器 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “阻尼 器 平移 运动 ”按钮 十。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 _ 对 三 按钮， 选取 机 构 中 的 槽 连接 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 阻尼 器 参数 。 在 操控 板 的 上 文本 框 中 输入 阻尼 器 系数 值 0.004。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 阻尼 器 的 定义 。 

Step13. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 


(2) 定义 分 析 类 型 。 在 痰 型 下 拉 列 表 中 选择 动态 选项 。 
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(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文 本 框 中 输入 值 20， 在 里 量 文本 框 中 输 
A Ss 
(4) 定义 初始 配置 。 在 超 辐 配置 区域 中 选择 加 初始 条 件 状态 : 单 选项 。 
(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 萄 背 选 项 卡 ， 选 中 [WV 启用 所 有 摩擦 和 [Vf 启用 重力 复 选 框 。 
(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 名 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 
(7) 单 击 “确定 | 按钮， 完成 运动 分 析 。 
Step14. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step15. 保存 机 构 模型 。 


6.5 静态 分 本 


生态 分 析 主 要 分 析 机 构 达 到 平衡 状态 时 的 受 力 状 况 。 当 机 构 受 到 重力 和 其 他 载 知 的 作 
用 时 ， 使 用 静态 分 析 可 以 快速 地 得 到 机 构 的 平衡 状态 。 由 于 在 进行 静态 分 析 时 系统 不 考 丰 
速度 ， 襄 态 分 析 能 比 动 态 分 析 更 快 地 分 析出 机 构 的 平衡 状态 。 运 行 辣 态 分 析 时 ， 系 统 会 显 
示 加 速度 述 代 图 形 ， 显示 机 构 的 最 大 加 速度 ,在 分 析 过 程 中 模型 位 置 和 图 形 狠 会 发 生 交 化 。 
当 机 构 达到 平衡 状态 时 ， 图 形 中 的 最 大 加 速度 将 显示 为 0。 

下 面 举例 说 明定 义 廊 态 分 析 的 操作 过 程 。 在 图 6.5.1 所 示 的 机 构 中 ， 痛 先 使 模拟 机 构 处 
于 衬 载 状态 下 ， 其 目 身 重力 和 弹 早 的 影响 达到 平衡 状态 ， 然 后 再 施加 一 个 点 力 载 傈 ， 模 拟 
机 构 在 有 和 载 何 的 情况 下 达到 平衡 状态 。 


图 6.5.1 机 构 模 型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch06.05\。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 Static_asm， 选 取 mms-asm-dssi 本 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 ROD.PRT， 并 将 其 调整 到 图 6.5.1 所 示 的 位 置 。 
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Step5. 创建 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 束 豆 按钮， 分 别 选取 图 6.5.2 中 的 两 个 轴 
线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 恋 和 站 界面 如 图 6.5.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 贺 线 


1 \ 1 
/ 
4 


’ 
’ 


6.5.2 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmection 1 ( 填 ) 约束 已 启用 
的 末 类 型 
吕 z00:A1 抽 ): 配 习 伸 1; ee 
BASE:A 2 得 ]:F11 ( 拉 伸 — 
平移 坊 移 
旋转 轴 pa 民 自 
状况 
I 完成 连接 定义 。 


图 6.5.3 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 模型 树 中 分 别 选 取 base 和 rod 中 的 TOP 基准 平面 为 约束 参 
考 ， 此 时 着 直 界面 如 图 6.5.4 所 示 。 


刁 Conmmection 1 咎 肯 ) 光束 已 且 用 
轴 对 齐 
中 平移 为 束 芝 型 
| R00:T0F:F2 (基准 平面 | | -二 重合 ~ 
a BASE:TOP:F2 ( 直 准 平面 坊 欧 
旋 苇 轴 0.00 | 
站 完成 连接 定 尽 。 


图 6.5.4 


“放置 ”界面 《二 ) 


(4) 单 击 操控 板 中 的 置 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 ， 如 图 6.5.5 所 示 。 
Step6. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3 


进入 机 构 模 块 。 
Step7. 定义 弹 千 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “ 弹 答 ” 按 钮 ， 系 统 弹 出 “ 弹 签 ” 操 控 板 。 
(2) 定义 弹 短 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 得 ”按钮 十 。 


EN 
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元 件 rod 


图 6.5.5 ”完成 机 构 装 配 
(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 大 过 按钮 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 6.5.6 所 示 的 两 
个 基准 点 为 参考 对 象 。 


图 6.5.6 ”选取 参考 对 象 
(4) 定义 弹簧 直径 。 在 操控 板 中 单 击 迄 项 按钮， 选中 其 中 的 F 调整 图 标 直 径 复 选 框 ， 
答 入 弹簧 的 直径 值 23， 单位 为 mm。 
(5) 定义 弹 稀 参数 。 在 操控 板 的 K 文 本 框 中 输入 弹簧 系数 30， 单 位 为 Nmm， 在 操控 
板 的 卫 文 本 框 中 输入 弹 答 的 原始 长 度 值 65， 单 位 为 mm， 此 时 弹 答 显示 如 图 6.5.7 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 尝 按钮 ， 完 成 弹簧 的 定义 。 


6.5.7 定义 弹 巡 参数 


Step8. 设置 初始 位 置 1。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 鸭 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 

(2) 拖 动 机 构 。 拖 动机 构 中 的 rod 到 图 6.5.7 所 示 的 近似 位 置 。 

(3) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 明 区域 中 的 裔 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 
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(4) 单 击 弃 轩 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step9. 议 置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹 出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 图 6.5.8 所 示 。 

(3) 单 击 确定 _ 按钮， 完成 重力 的 设置 。 


图 6.5.8 重力 方向 


Step10. 定义 静态 分 析 1。 本 次 分 析 将 模拟 机 构 在 重力 和 弹簧 的 作用 下 达到 平衡 状态 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹 出 图 6.5.9 所 示 
的 “分 析 定 义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 炎 型 | 下 拉 列 表 中 选择 更 态 选项 。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 列 欧 配 轩 区 域 中 选择 和 快照: 单 选项 。 

(4) 定义 分 析 步 距 。 在 最 坟 步 距 因 子 中 取消 选中 口 默认 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 
值 0.01。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 获 背 选项 卡 ， 选 中 咯 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 | 运行 @) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 此 时 机 构 逐 渐 达 到 平衡 状态 ， 并 显示 图 6.5.10 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 杠 
中 显示 了 加 速度 迭代 图 形 。 

(7) 单 击 后 痪 定 按钮， 完成 运动 分 析 ， 关 闭 “ 图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step11. 设置 初始 位 置 2。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 


对 话 框 。 

(2) 记录 快照 2。 单 击 对 话 框 当前 快 时 区域 中 的 茧 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 2 
( Snapshot2 ) 。 

(3) 单 击 其 轩 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 


Step12. 在 机 构 中 添加 一 个 点 力作 为 外 部 载 人 向 。 


(1) 选择 命令 。 在 搞 构 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “ 力 /扭矩 ”按钮 吃 ， 系 统 


弹出 “电动 机 ”操控 板 。 


分 析 定 党 
名 称 图 形 工具 
MalysisDefinitionl 交 件 {F】 视图 (Y) 格式 (KE} 


EN Ll pe 
和 让 Er 
pre 


首选 项 电动 机 ”外 部 载荷 5000 .00 
议定 的 图 元 


亡 琅 配 置 
中 当前 
咏 ) ,快照 : snapshot1 
最 去 步 距 因子 
口 默认 10.01 
0 |， 的 


Binolrsisbefiniiianl 


运行 (R) 


图 6.5.9 “分 析 定义 ”对 话 框 图 6.5.10 “图 形 工具 ”对 话 杠 
(2) 定义 力 的 位 置 参考 。 在 机 构 中 选择 图 6.5.11 所 未 的 基准 所 为 力 的 位 置 参考 。 


NTI 


aa 


选 此 点 为 位 置 参考 


图 6.5.11 选取 参考 对 象 


(3) 定义 力 的 大 小 。 在 “电动 机 ”操控 板 中 单 击 轮 脏 详细 信息 “选项 卡 ， 在 函数 类 型 :下拉 
列表 中 选择 井 量 选项 ， 在 上 文本 框 中 输入 值 600， 单 击 图 形 按钮 妖 ， 系 统 将 显示 该 力 的 
轮廓 图 。 

(4) 定义 力 的 方向 。 在 “电动 机 ”操控 板 中 单 击 参考 选项 卡 ， 选 中 过 动 坟 向 区 域 中 的 
四 显 式 条 里 单 选项 ， 采 用 图 6.5.12 所 示 的 设置 来 定义 方向 。 

(5) 单 击 对 话 框 中 的 | 欧 定 按钮 ， 完 成 力 的 定义 ， 如 图 6.5.13 所 示 。 

Step13. 定义 静态 分 析 2。 本 次 分 析 将 模拟 机 构 在 重力 、 弹 簧 和 外 部 载荷 的 作用 下 达到 
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平衡 状态 
运动 方 回 
二 ) 显 式 拓 量 
中 直 续 或 平面 法 续 
站 点 对 点 
萎 者 矛 : 
单 击 此 处 汇 加 项 
nD0.000000 到 
¥: 0.000000 下 
z: | 1 Oooooo 到 
方 回 相对 于 : 
重 | 基础 ”总 | 驱动 主体 
图 6.5.12 方 同 定义 界面 图 6.5.13 ”定义 力 
(1) 选择 命令 。 单 击 “分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 淮 ,， 系 统 弹出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 


(2) 定义 分 析 类 型 。 在 苇 到 下 拉 列 表 中 选择 惠普 选项 。 
(3) 定义 初始 配置 。 在 者 欧 配 置 区 域 中 选择 身 快 总 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 “Snapshot2 ”。 


(4) 定义 分 析 步 距 。 在 晤 去 步 中 因子 中 取消 选中 二 条 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 


值 0.01。 
(5) 定 义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 坟 背 先 ee 
项 卡 ， 选 中 [Wf 所 用 午 办 复 选 框 。 文件 他) 视图 (Y) ”格式 (FE) 


(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 害 
义 ” 对 话 框 中 的 .下 行 按钮 ， 查 看 | sooom 
机 构 的 运行 状况 。 此 时 机 构 逐 渐 达 到 平 
衡 状态 ， 并 显示 图 6.5.14 所 示 的 “图 形 

工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 显示 了 加 速 


乾 访 分 析 让 程 


度 友 代 图 形 。 5 
(7) 单 击 按钮 ， 完 成 |* 


运动 分 析 ， 关 闭 “ 图 形 工 具 ” 对 话 框 。 

Step14. 再 生 模 型 。 单 击 型 亩 功能 
选项 卡 架 人 < 区域 中 的 “重新 生成 ” 按 
钮 手 ， 再 生机 构 模 型 。 


5 有 100.00 
Step15. 保存 机 构 模 型 。 nfiniion2 


图 6.5.14 “图 形 工 具 ” 对 话 框 
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状态 ， 而 力 平 衡 分 析 是 在 机 构 的 平衡 状态 下 分 析 机 构 中 的 受 力 情况 ， 所 以 力 平 衡 分 析 一 般 
用 于 研究 机 构 在 某 种 工作 要 求 的 情况 下 所 需 的 力 。 在 力 平 衡 分 析 中 ， 要 求 所 受 力 的 大 小 一 
般 用 “ 测 力 计 ” 来 实现 。 在 一 个 机 构 模 型 中 ， 可 以 根据 需要 创建 多 组 测 力 计 ， 但 是 在 一 组 
分 析 中 只 能 激活 一 组 测 力 计 。 

在 本 章 第 6.5 小 节 中 ， 曾 举例 说 明 毅 态 分 析 的 一 般 过 程 。 在 图 6.6.1 所 示 的 机 构 中 ， 机 
构 在 目 身 重力 、 载 傈 和 弹簧 的 影响 下 达到 平衡 状态 。 如 果 假 设施 加 在 机 构 参 考点 处 的 点 力 
未 知 ， 且 机 构 已 达到 平衡 状态 ， 求 施加 在 参考 点 上 的 点 力 。 如 采 计 算出 参考 点 处 的 作用 力 
为 600， 则 可 以 说 明 力 平 衡 分 析 瓯 是 静态 分 析 的 反 求 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch06.06\， 打 开 文 件 Static.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “ 运 动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 2， 
进入 机 构 模 块 。 

说 明 : 机 构 模 型 默认 的 位 置 为 本 章 第 6.5 市 中 进行 第 2 次 静态 分 析 的 结果 ， 如 果 结 果 
不 正确 ， 可 以 在 机 构 树 中 再 次 运行 第 2 组 静态 分 析 。 

Step3. 删除 机 构 中 的 点 力 。 在 图 6.6.2 所 示 的 机 构 树 中 右 击 点 力 节 点 “ForceTorquel”， 


6.6 ” 力 平衡 分 析 
力 平 衡 分 析 是 静态 分 析 的 逆 同 分 机 。 毅 态 分 析 是 根据 机 构 的 受 力 情况 得 到 机 构 的 平衡 


选择 开除 命令 。 


机 构 桂 
受 机 械 
ke 弛 | 主 仁 
j8 至 心 
kb 人 电动 机 
ke 全 弹 管 
i 好 阻尼 器 
六 衬 宕 载荷 
F 从- 专 / 扭 距 
区 Cm ForceTorguel STATIC 
kb Si 初 如 条件 
国 终止 条 人 
bp 兴 分 析 
团 回放 


图 6.6.1 ”机构 模型 图 6.6.2 机构 树 


Step4. 设置 初始 位 置 3。 
(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 
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(2) 记录 快照 3。 单 击 对 话 框 当前 快 明 区 域 中 的 

区 按钮 , 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 3 (Snapshot3 )。 
关闭 按钮， 关闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step5. 定义 力 平衡 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 区域 中 的 “机 
构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 图 6.6.3 所 示 的 “分 析 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 
必 平 衡 选项 。 

(3) 定义 测 力 计 。 

@ 选择 命令 。 在 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 单 击 
“创建 测 力 计 锁 定 ” 按 钮 处 。 

@ 定义 位 置 参 考 。 在 机 构 中 选取 图 6.6.4 所 示 
的 点 为 位 置 参 考 。 

@) 定义 方向 。 在 机 构 中 选取 图 6.6.4 所 示 的 零 
件 为 参考 ， 在 输入 框 中 输入 X 分 量 0， 单 击 妾 按 
钮 ， 输入 YY 分量 0， 单 击 妾 按钮 : 输入 ZZ 分 量 1， 


在 区 到 下 拉 列 表 中 选择 


分 析 定 次 
名 称 
MalvsisDeftiniticon3 
类 型 


力 平衡 


首选 项 电动 机 外 部 载荷 
议定 的 图 元 
[YY 测 力 计 


自由 度 
DF |0 
初始 配置 
当前 


二 |) 快照: Snapshot3 


运行 人 B) 


图 6.6.3 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


单 击 闸 按钮 ， 此 时 在 机 构 中 显示 图 6.6.5 所 示 的 测 力 计 。 


选 此 零件 为 参考 u 加 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
选 此 点 为 位 置 参考 
图 6.6.4 选取 参考 对 象 图 6.6.5 ”定义 测 力 计 
(4) 定义 初始 配置 。 在 看 欧 配 置 区 域 中 选择 鲁 快照: 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 “Snapshot3 ”。 
(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 郊 声 背 选项 卡 ， 选 中 [YY 自用 重力 复 选 框 。 
(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 臣 行 (RE) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 


况 ， 此 时 系统 弹出 图 6.6.6 所 示 的 “ 力 平 衡 反 作用 负 三 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 显示 了 当前 汕 
力 计 约 束 处 的 反作用 力 。 该 力 的 大 小 非常 接近 600。 
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力 平衡 民 作 用 负 苘 


加 | 曾 力 计 药 束 处 的 友 作 用 力 为 ; 599. 999961469 


= 
图 6.6.6 “ 力 平 衡 反 作用 久生 ”对 话 框 


(7) 单 击 “ 力 平衡 反作用 负荷 ”对 话 框 中 的 ” 诡 定 按钮 。 


(8) 单 击 “分 析 定 义 ”对 话 框 中 的 二 二 交 定 按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 
Step6. 再 生 模型 。 单 击 更 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 童 ， 再 生 


机 构 模型 。 
Step7. 保存 机 构 模 型 。 


6.7 结 宋 分析 


结 末 分 析 是 根据 与 一 组 运动 仿真 的 结 末 文 件 〈 如 文件 “AnalysisDefinition1.pbk”) 进行 
后 期 研究 ， 主 要 是 进行 碰撞 检测 和 创建 运动 包 络 。 进 行 结果 分 析 有 两 种 方法 ， 下 面 分 别 进 


行 说 明 。 
方法 一 : 在 机 构 模 块 中 ， 单 击 机 档 功能 选项 卡 分 折 * 区 域 中 的 “回放 ”按钮 加， 系统 


弹出 图 6.7.1 所 示 的 “回放 ”对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 人 查看、 打开 和 保存 一 组 仿真 结 末 ， 


并 进行 后 期 的 结果 分 析 。 
回族 


0 启 回 Xx 
兴 拓 和 
hhnalysisDefinitionl 


主 撞 检测 设置 .. 

以 片 排 定 | 显示 前 汰 
显示 时 间 

条 由 排 定 


图 6.7.1 “回放 ”对 话 框 


方法 二 : 不 进入 机 构 模 块 ， 单 击 分 术 功能 选项 卡 设计 研 充 区域 中 的 “运动 分 析 ” 按 钮 


是， 系统 弹出 图 6.7.2 所 示 的 “运动 分 析 ” 对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 打开 和 运行 一 组 仿 


ubuly 9 


真 结束 ， 并 进行 后 期 的 结 朱 分 析 。 
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1. 碰撞 检测 


| 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 . 礁 潭 检测 开赴 . . 按钮 ， 系 统 弹出 图 6.7.3 所 示 的 “碰撞 检测 


设置 ”对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 设置 碰 接 检测 选项 。 


选项 
执行 寿 撞 检测 

三 撞 检 测 设 秆 
L] 创建 主动 包 阁 帮 挤 检测 设置 
[Y 使 用 所 有 运动 零件 党项 
ee 加 无 三 挤 检 测 


更 新 间隔 全 局 三 撞 格 测 
部 分 证 挤 检 测 


和 已 保存 分 析 


漆 加 特征 
图 6.7.2 “运动 分 析 ” 对 话 框 
图 6.7.3 所 示 的 “碰撞 检测 设置 ”对 话 框 中 关于 机 构 磁 撞 检 测 的 选项 说 明 如 下 。 
@  ” 司 无 说 撞 检 测 : 回放 时 ， 不 检查 干涉 。 
@ ”全 局 碰撞 检测 . 回放 时 ， 检 测 整 个 装配 体 中 所 有 元 件 间 的 干涉 。 当 系统 检测 到 干 
涉 时 ， 干 涉 区 域 将 会 加 腕 。 
@ 峡部 分 磁 撞 检测 ， 回放 时 ， 


域 将 会 加 殉 。 

2. 创建 运动 包 络 

运动 包 络 是 一 组 表面 为 三 角形 的 厂 体 或 实体 模型 ， 用 于 表示 机 构 在 运行 过 程 中 扫 近 过 
的 空间 疙 围 ， 一 般 用 于 分 析 机 构 运 行 状 态 下 的 位 置 空间 ， 即 检测 当前 整个 系统 中 了 预 留 的 位 
置 军 间 是 人 否 能 够 满足 机 构 运 行 的 要 求 、 机 构 运 行 时 和 其 他 系统 之 间 有 无 干涉 。 
下 面 介 绍 创建 运动 包 络 的 一 般 过 程 。 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch06.07， 打 开 文 件 lnkage_mech.asm。 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 、， 


图 6.7.3 “页 撞 检 测 设 置 ” 对 话 框 


检测 选 定 零件 间 的 干涉 。 当 系统 检测 到 干涉 时 ， 干 涉 区 


进入 机 构 模 块 。 
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pe 
pp > 
I 


第 (全 章 定义 和 进行 各 种 机 构 分 析 “和 


Step3. 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 四 , 系统 弹出 “ 回 


放 文 件 ” 对 话 框 ; 选择 结果 文件 AnalysisDefinition1.pbk， 然 后 单 击 按钮 ， 系 统 
返回 “回放 ”对 话 框 。 

Step5. 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “创建 运动 包 络 ” 按 钮 同 ， 系 统 弹出 “创建 运动 包 络 ” 
对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 图 6.7.4 所 示 的 设置 。 

Step6. 在 “创建 运动 包 络 ”对 话 框 中 单 击 ”” 巴 第 按钮， 系统 显示 图 6.7.5 所 示 的 
运动 包 络 体 ， 单 击 确定 按钮 ， 创 建 运动 包 络 体 零件 “linkage_mech_env0001.prt>， 可 以 将 
该 文件 装配 到 整个 产品 系统 中 ， 检 查 机 构 运行 时 与 其 他 子 系统 之 间 的 干涉 。 


创建 运动 包 结 


放 ” 对 话 框 。 
Step4. 打开 回放 结果 。 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 打 开 ” 按 钮 区 ， 系 统 弹出 “选择 回 


质量 
加: | 引 党 
元 性 
和 “选择 了 4 元 件 。 
特殊 处 理 
[Yi 驾 略 骨架 
[Yi 知 略 面 组 


其 倒 二 角 对 


了 


输出 格式 
加 零件 
口 轻 里 化 零件 


输出 交 件 名 
linkage mech envwO00l 


[Wf 使 用 默认 模板 


预览 (P) 


| 
| 


图 6.7.4 “创建 运动 包 络 ”对 话 框 图 6.7.5 ”运动 包 络 体 


Step7. 关闭 “创建 运动 包 络 ”对 话 框 和 “回放 ”对 话 框 。 


网 
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一 些 第 见 的 机 械 设备 中 ， 有 很 多 典型 的 运动 机 构 ， 如 此 轮机 构 、 巴 
轮机 构 和 带 传 动机 构 等 。 这 些 机 构 的 运动 仿真 与 普通 连接 的 定义 方法 不 同 ， 有 各 自 的 特殊 
参数 设置 。 本 章 主 要 介绍 这 些 典 型 运动 机 构 的 定义 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ 创建 齿轮 机 构 

@ 创建 凸轮 机 构 

@ 创建 市 传动 

@ 3D 接触 

@ 典型 机 构 仿 真 应 用 范例 


7.1 创建 齿轮 机 构 


齿轮 运动 机 构 通过 两 个 元 件 进 行 定义 ， 需 要 注意 的 是 两 个 元 件 上 并 不 一 定 需 要 真实 的 齿 
形 。 要 定义 齿轮 运动 机 构 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 ， 然 后 还 震 定 义 “运动 轴 ”。 齿 轮机 构 的 
传动 比 是 通过 两 个 分 度 圆 的 直径 来 决定 的 。 
下 面 举例 说 明 一 个 齿轮 运动 机 构 的 创建 过 程 。 
Task1. 新 建委 配 模型 
Stepl. 将 工作 目录 放置 至 D:\creo4.16\work\ch07.01。 
Step2. 狐 建 一 个 状 配 体 文件 ， 合 名 为 gear_asm。 


Task2. 创建 装配 基准 轴 


Stage1. 创建 基准 轴 AA 1 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 而 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ?” 
对 话 框 。 ASM_FRONT -AA 

Step2. 选取 基准 平面 ASM_RIGHT, 定义 为 本 3. LE 
住 Ct 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 平面 定义 为 有; 
单 击 对 话 框 中 的 疆 焉 按钮， 得 到 图 7.1.1 所 示 的 基准 轴 
AA 1。 


ASM_TOP 


ASM_RIGHT 


图 7.1.1 创建 基准 轴 AA_1 


起 Wr 
ee < 站 py f ， 二 “| 
第 7 章 典型 运动 机 构 “9 
A 


Stage2. 创建 基准 平面 作为 另 一 个 基准 轴 的 草 绘 平面 

Stepl. 单 击 “平面 ” 按 钮 乞 ， 系 统 弹 出 “基准 平面 ”对 话 框 。 

Step2. 选取 ASM_RIGHT 基准 平面 为 偏 距 的 参考 面 ， 在 对 话 框 中 输入 偏 距 值 35.5, 单 
击 绚 焉 校 钮 。 


Stage3. 创建 基准 轴 AA 2 

Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 二 帮 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 

Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 评 加 ， 按 件 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 平 
面 ， 定 义 为 苹 呈 ， 单 击 对 话 框 中 的 剖 焉 按钮 。 

Task3. 增加 齿轮 1 (GEAR1.PRT) 

将 齿轮 1 (GEAR1.PRT) 装 到 基准 轴 AA_1 上 ， 创建 销 (Pin〉 连接 。 


Step1. 单 击 模型 功能 选项 卡 ”和 考 ” 区域 中 的 “组 装 ”按钮 吃 ， 打 开 文 件 名 为 
GEAR1.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 〈Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 
(Pin) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 闫 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜单 中 的 束 喜 选项 卡 ， 系统 出 现 图 7.1.2 所 示 的 
“放置 ”界面 ， 在 环 名 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_1c”， 并 按 Enter 键 。 


三 Comection le {生肖 4) 对 已 自用 储 
虽 办 对 知 
号 平移 集 名 称 
Correctior le 
集美 型 
中 销 杀 | 民 记 
状况 

未 元 成 连接 定 哎 。 


几 7.1.2 “放置 ”界面 
(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 柄 于 蚁 先 项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.1.3 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴 ( 元 件 GEARI 的 中 心 轴线 和 AA_1 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.1.4 所 示 。 
(4) 定义 “平移 ”约束 。 分别 选 取 图 7.1.3 中 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基准 
平面 《元 件 GEAR1 的 桨 面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 GEAR1 在 ASM_TOP 基 


Creo4.0 


运动 仿真 与 分 析 教 程 
准 平面 上 平移 ，B 澡 约 束 的 参考 如 图 7.1.5 所 示 。 


平移 : 选取 元 件 的 判 面 


~ 
~ 


轴 对 齐 : 选取 这 个 元 件 的 轴线 4 


“旋转 轴 : 选取 这 个 元 件 的 RIGHT 基准 平面 


图 7.1.3 ”装配 齿轮 1 
加 Connection le {四 4) | 世上 囊 已 局 用 
中 轴 对 齐 加 宙 类 型 
加 和 GEAR1:&_1:F9 (基准 轴 ) [ i 
并 必 1:75 (基准 轴 ) Ee 
号 平 称 起 移 
0.00 民办 
状 涡 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 
图 7.1.4 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


己 Cormeetior lc 生 肯 时 
轴 对 齐 
虽 干 移 
各 EhR1: 曲面 :F47 拉 伸 _3; 
着 SN_TOP :F2 (基准 平面 ) 


Rotationl 


新 建 集 


图 7.1.5 


wi 汐 囊 已 局 用 


约束 尖 型 
.| 重合 


0.00 尺 辣 


状况 


“平移 ”约束 参考 


(5) 定义 “旋转 轴 ” 约 束 。 选 取 图 7.1.3 中 的 基准 面 和 模型 树 中 的 ASM_RIGHT 基准 
平面 为 参考 ， 以 定义 旋转 的 零 位 置 ， 国 于 1 束 的 参考 如 图 7.1.6 所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 

Step3. 验证 连接 的 有 效 性 : 拖 移 元 件 GEAR1。 

(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *。 

(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 名 。 

(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 单 击 “ 点 拖 动 ”按钮 中。 

(4) 在 元 件 GEAR1 上 单 击 ， 出现 一 个 标记 浊 ， 移 动 鼠 标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结束 拖 
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移 ， 使 元 件 集 留 在 原来 的 位 置 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 


刁 Conmection le {条 ) 当前 位 置 重新 生成 目 

轴 对 齐 ee 
i 0 一 六 六 0.0 
诈 转轴 了 置 零 上 位 置 

GEAR1 : RIGHT :FL ! 蔡 淮 平 面 ' 启用 重新 生成 值 

加 MSM_FIGHT :Fl (基准 平面 : 最 小 限 沂 | -180.0 

最 权限 制 | 180.0 
动态 尾 性 > 
新 建 集 


图 7.1.6 “旋转 轴 ” 约 束 参 考 


(5) 退出 机 构 环 境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 图， 
Task4. 增加 齿轮 2 (GEAR2.PRT) 

将 齿轮 2 (GEAR2.PRT) 装 到 基准 轴 AA_2 上， 创建 销 (Pin) 连接 。 

Step1. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 蕉 ” ”区 域 中 的 “组 装 ”按钮 赔 ， 打 开 文 件 名 为 


GEAR2.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 (Pin) 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 〈Pin ) 
连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 关 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 选项 卡 ; 在 图 7.1.7 所 示 的 界面 中 , 在 
集 名 称 文 本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 2c”， 并 按 Enter 键 。 


[= Connection ec 上庄 H wf 已 自用 储 
齐 轴 对 齐 
号 平移 集 名 称 
Cornmecti or 2e 
集 尖 型 
当 销 订 | 反 向 
i 未 完成 连接 定义 。 


图 7.1.7 “放置 ”界面 


选项 ， 然 后 分 列 选取 图 7.1.8 


(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 市 BE 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_2 基准 轴 ( 元 件 GEAR2 的 中 心 轴线 和 AA_2 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.1.9 所 示 。 

(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.1.8 中 的 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基 
准 平面 (元 件 GEAR2 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 GEAR2 在 ASM_TOP 
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”基准 平面 上 平移 ， 


平移 : 选取 元 件 的 端面 


约束 的 参考 如 图 7.1.10 所 示 。 


= Cunmection. 2 人 二 芍 东 已 旧 用 
| rr es 
Mn | - 工 
， 昌平 称 ee || 店 商 
ere 直 尖 出 生 搞 证。 
7.1.8 ”装配 齿轮 2 - 7.1.9 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


思 Correctiorm ee [生肖 7 Wi 约束 已 启用 
轴 对 齐 


| 呈 j 5EAR2 :曲面 :757 ( 拉 伸 _3: 
AML_T0F:F2 (基准 平面 ) 


Rotatl onl 


新 建 集 


状况 


图 7.1.10 “平移 ”约束 参考 


注意 :如果 齿轮 2 和 齿轮 1 不 在 同一 平面 内 , “平移 ”约束 中 就 选择 次 轮 2 的 另 一 侧 


端面 。 
(5) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 。 
Task5. 运动 轴 设 置 
Stage1. 进入 机 构 模块 


单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ， 进 入 机 构 模块 ， 然 后 单 
击 机 构 功能 选项 卡 ， 运 动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 用 “点 拖 动 ”将 齿轮 机 构 装配 
(GEAR_ASM.ASM) 拖 到 图 7.1.11 所 示 的 位 置 〈 读 者 练习 时 ， 拖 移 后 的 位 置 不 要 与 图 中 所 


示 的 位 置 相 差 太 还 ， 否 则 后 面 的 操作 会 出 现 问 题 )， 然 后 关闭 “ 拖 移 ”对 话 框 。 


连接 轴 设 置 : 选取 该 接头 中 
带 此 第 头 的 旋转 连接 轴 
/ 


图 7.1.11 运动 轴 设 置 
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Stage2. 设置 运动 轴 

Step1. 得 找 并 选取 运动 轴 。 

(1) 单 击 工具 功能 选项 卡 “ 调 本 ”区域 中 的 “查找 ”按钮 而. 
(2) 系统 弹出 图 7.1.12 所 示 的 “搜索 工具 ”对 话 框 ， 进 行 下 列 操作 。 


搜索 工具 :1 


查找 范围 : 
和 EAR Pe. SM 本 


R | 包括 子 模型 


找到 2 项 : 
顶 


Conmection le. first rot axls 
Cornmection 2e. First rot axls 


图 7.1.12 “搜索 工具 ”对 话 框 
Q) 在 “查找 ”列表 中 选取 “旋转 轴 ”。 


@ 在 “查找 范围 ”列表 中 选取 GEAR_ASM.ASM 装配 ， 单 击 空转 查 接 控 包 ， 


@) 在 结果 列表 中 选取 连接 轴 Connection_lc.first_rot_axis， 单 击 “ 按钮 加 入 选 定 
栏 中 。 

@ 单 击 对 话 框 中 的 .过 外 按钮 。 

Step2. 碳 击 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 当 命令 ， 系统 弹出 图 7.1.13 所 示 的 “运动 轴 ” 对 
话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 

(1) 在 当 甫 位 置 文本 框 中 输入 数值 12.5， 如 图 7.1.13 所 示 。 

(2) 单 击 “运动 轴 ” 对 话 框 中 的 加 人 按钮。 

注意 : 若 两 齿轮 不 能 咕 合 ， 则 略微 增加 或 减少 纪 可 位 熏 文本 框 中 的 数值 ， 以 使 两 个 此 


轮 咕 合 民 好 。 


站 EC 


让 = 
CT ph 


GEAR1 .RIGHT :Fl !( 基 淮 平 面 ) EAR1 : RIGSHT :Fl ! 忒 准 平 面 ) 
hs _RIGHT:F1 ( 革 淮 平面 ) AL_RISHT:F1L ! 世 淮 平 面 ) 


当前 位 置 当前 位 置 车 新 生成 值 

| L 
| 设置 零 位 置 | 7 | 设置 零 位 置 |， 7 

| 号 用 重新 生成 倡 | 启用 重新 生成 值 

| | 最 小 限制 -180.0 | | 最 小 限制 -180.0 

[| 量 去 限制 180.0 | | 量 去 限制 180.0 


动态 层 考 .2 .动态 层 性 ?> | 


图 7.1.13 “运动 轴 ” 对 话 框 
Task6. 定义 齿轮 副 
Stepl1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 具 轮 ”按钮 入 
Step2. 系统 弹出 图 7.1.14 所 示 的 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 
(1) 输入 齿轮 副 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 称 ” 文 本 框 中 输入 具 轮 副 名 称 ， 或 采用 系统 
的 默认 名 (本 例 采 用 系统 默认 名 )。 


(2) 定义 齿轮 1。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 选取 连接 轴 Connection_l1c. axis_1。 
(3) 输入 下 轮 1 厄 贺 直径。 在 图 7.1.14 所 示 对 话 框 的 “市 加 下 和 从 ”文本 框 中 输入 数 


值 30。 


齿轮 副 定 义 


名 称 


GearPairl 


齿轮 1 定义 : 选取 该 接头 中 
市 此 篆 拓 的话 车 连 接 和 


\ 
齿轮 2 定义 : 选取 该 接头 中 


带 此 第 头 的 旋转 连接 轴 
7.1.14 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 7.1.15 ”齿轮 副 设 置 
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Step3. 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 言 绪 2 标签 ,“ 具 轮 副 定义 ”对 话 框 转换 为 图 7.1.16 
所 示 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 。 
(1) 定义 齿轮 2。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 选取 连接 轴 Connection 2c. axis_1。 


(2) 输入 齿轮 2 万 圆 直径 。 在 图 7.1.16 所 示 对 话 框 的 “ 节 圆 直径 ”文本 框 中 输入 数 
值 40。 


齿轮 副 定 义 x 
名 称 


运动 抽 


应 用 (3) | | 确定 | 取消 


图 7.1.16 “ 具 轮 副 定 义 ” 对 话 框 
Step4. 完成 齿轮 副 定义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 下 ” 控 钮 。 


Task7. 定义 伺服 电动 机 


Step1. 单 击 机构 功能 选项 卡 ”搬入 ”区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 他 

Step2. 此 时 系统 弹出 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 

(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 凶 ” 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 
采用 系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 选取 连接 轴 Connection_lc. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 单 击 对 话 框 中 的 未 原 选项 卡 ， 系 统 显示 图 7.1.17 所 示 的 界面 ， 在 
该 界面 中 进行 下 列 操作 。 

Q 选择 规范 。 在 “电动 机 ”操控 板 中 单 击 耕 九 疾 甸 依 轧 按钮， 在 驱动 产 旺 区 域 的 下 拉 列 
表 中 选中 四 到 eMsat (速度 )。 

@ 选取 函数 类 型 。 在 国 剖 类 型 : 下拉 列表 中 选择 函数 类 型 为 对 ,在 “A” 文本 框 中 输入 
数值 10。 
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Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轨 按 钮 。 
驱动 数量 
hneular Velocitw 一 | |deg / sec 


初 姐 并 普 
使 用 当前 位 站 作为 初始 值 


电动 机 画 娄 
函数 类 型 ，| 常量 ~ 


点 : |10.000000 | |deg 上 see 
图 形 
D 位 下 
全 速度 
LL 在 单 挤 图 形 中 L] 加 速度 


图 7.1.17 “轮廓 详细 信息 ”窗口 
Task8. 建立 运动 分 析 并 运行 
Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 号 析 ~ 区 


-A 名 称 
域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 , 生 ,。 AnalrsisDefinitionl 
Step2. 系统 弹出 图 7.1.18 所 示 的 “分 析 定 类 于 


并 析 定 多 


义 ”对 活 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 |。 
(1) 输入 分 析 〔 即 运动 ) 名 称 。 在 对 话 框 的 和 
“名 称 ” 文 本 框 中 输入 此 分 析 的 名 称 ， 或 采用 默 长 度 和 帧 频 
ye SE 
(2) 选择 分 析 类 型 。 选 取 分 析 的 类 型 为 “位 帆 频 
es 最 小 间隔 


直 . 


磷 定 的 图 元 


(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 果 在 机 构 装置 
中 有 多 个 伺服 电动 机 , 则 可 在 对 话 框 的 电动 所 选 
项 卡 中 调整 伺服 电动 机 顺序 。 因 为 本 例 中 只 有 一 
个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 必 进 行 此 步 操 作 。 

(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.1.18 所 示 的 “分 
析 定 义 ” 对 话 框 的 图 弄 呈 示 ; 区 域 进行 下 列 操作 。 

Q 输入 开始 时 间 0《〈 单 位 为 秒 )。 

@O 选择 测量 时 间 域 的 方式 。 选 择 


@) 输入 结束 时 间 50 (单位 为 秒 )。 图 7.1.18 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


ts > 
一 
“天 工 ~ A Fr 
My , rAd 二 


由 输入 帧 频 10。 

(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.1.18 所 示 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 的 初 光 配置 区 域 选 中 轧 当 前 单 
选项 。 

Step3. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 瑟 行 (8 按钮 。 

Step4. 完成 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ” 更 十 按钮 。 


7.2 创建 凸轮 机 构 


凸轮 运动 机 构 通 过 两 个 关键 元 件 (凸轮 和 滑 深 ) 进行 定义 ， 需 要 注意 的 是 凸轮 和 请 滚 两 个 
元 件 必 须 有 真实 的 形状 和 尺寸 。 要 定义 凸轮 运动 机 构 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 。 
下 面 举例 说 明 一 个 凸轮 运动 机 构 的 创建 过 程 。 


Task1. 痢 建 妆 配 模型 


Stepl. 将 工作 目录 放置 至 D:\creo4.16\work\ch07.02。 
Step2. 狐 建 装配 文件 ， 将 文件 名 命名 为 cam_asm。 


Task2. 增加 固定 元 件 (FIXED_PLATE.PRT) 


放置 固定 挡 板 零件 (FIXED_PLATE.PRT)。 


Stepl. 单 击 模型 功能 选项 卡 得 ”区域 中 的 “组 装 ”按钮 临 ， 打 开 文 件 名 为 
FIXED_PLATE.PRT 的 零件 。 

Step2. 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 选取 所 默 久 选项 进行 固定 ， 然 后 单 击 半 按钮 。 

Step3. 将 朔 配 基准 隐 荐 。 

(1) 在 模型 树 界面 中 选择 六 ”=p 由 条 过 沽 器 蕊 命令 。 在 系统 弹出 的 “模型 树 项 ” 
对 话 框 中 选中 [Y 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 该 对 话 框 中 的 型 下 按钮 。 

(2) 在 模型 树 中 选取 ASM_RIGHT 并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 总 命令 。 


Task3. 增加 连接 元 件 连 杆 (ROD.PRT) 
将 连 杆 (ROD.PRT)〉 装 到 固定 挡 板 上 ， 创 建 滑 块 (Slider) 连接 。 


Step1. 单 击 更 型 功能 选项 卡 。 37” 区 域 中 的 “组 装 ”按钮 临 ， 打 开 文件 名 为 
ROD.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 滑 块 〈Slider) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创 
建 消 块 (Slider) 接头 连接 。 
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(1) 在 约束 集 选项 列表 中 选取 于 剖 时 选项 。 


(2) 修改 连接 的 名 称 。 
@ 单 击 操控 板 菜单 中 的 束 二 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.2.1 所 示 的 “放置 ”界面 。 


FPConnection 1 0 站 动 杆 ) Er 蕊 启用 集 

日 轴 对 齐 

昌 旋转 集 名 称 
Laorrmeetior le 
集 尖 型 


号 ,滑动 村 | 反 间 
状况 
新 建 集 未 完成 连接 定 久 。 


图 7.2.1 “放置 ”界面 


@) 在 集 名 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_1c”， 并 按 Enter 键 。 

(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 配 斌 5 先 项 ， 然 后 分 别 选 取 几 7.2.2 
中 的 两 条 轴线 (元 件 ROD 的 中 心 轴线 和 元 件 FIXED_PLATE 的 中 心 轴线 )， 约束 的 
参考 如 图 7.2.3 所 示 。 


“~ ~ -+ 旋转: 选取 这 两 个 元 件 的 端面 


\ 


N 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 元 件 的 轴线 `“- - 


一 
四 
= 一 
一 
一 
过 
区 
一 


i 
ER 
一 


ci 
sh 
.i 
i 
Pd 


图 7.2.2 ”装配 连 杆 


辐 Conmection le [ 滑 块 ) 光束 已 号 用 
中 轴 对 齐 加 束 类 型 
FDA 4 钠 ):F6 拉 伸 2; 一 一 
BY FIXED PLATE:A 2 ( 轴 ):F: 二 下 
号 旋转 志 移 
0.00 | 
, 状况 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 


图 7.2.3 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 7.2.2 中 的 两 个 平面 (元 件 ROD 的 端面 和 元 件 
FIXED_PLATE 的 端面 )， 以 限制 元 件 ROD 在 元 件 FIXED_PLATE 中 旋转 ， 国 本 于 纹 束 的 参 


考 如 图 7.2.4 所 示 。 


第 1 章 典型 运动 机 构 


辐 Comection_ le 1( 洽 块 ) 她 束 已 局 用 
轴 对 弃 

日 旋转 汐 囊 类 型 
jj RoD: 曲面 :F8 ( 拉 仲 _3) 0 距离 
FIXED_FLATE: 曲面 :F5 红 坊 称 

Translationl 21.00 | 

状况 
ss 完成 连接 定义 。 


图 7.2.4 “旋转 ”约束 参考 


(5) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 。 

Step3. 验证 连接 的 有 效 性 。 拖 移 连接 元 件 ROD。 

(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *。 

(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 铝 。 

(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 单 击 “ 点 拖 动 ”按钮 中 | 

(4) 在 元 件 ROD 上 单 击 , 出现 一 个 标记 钊 ,移动 鼠标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结束 拖 移 ， 
使 元 件 停留 在 原来 位 置 ， 然 后 关闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

(5) 退出 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 国 ， 


Task4. 增加 固定 元 件 销 (PIN.PRT) 


将 销 (PIN.PRT) 厂 到 连接 元 件 ROD 上 。 

Step1l. 单 击 神 昏 功能 选项 卡 “考区 域 中 的 “组 装 ”按钮 临 ， 打 开 文件 名 为 
PIN.PRT 的 零件 。 

Step2. 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 将 销 (PIN.PRT) 零件 装配 到 元 件 
ROD 中 国定 。 

(1) 创建 轴 “ 重 合 ” 约 束 。 分 别 选取 图 7.2.5 中 的 两 条 轴线 : 销 (PIN) 的 轴线 和 元 件 
(ROD) 的 轴线 ， 轴 -| 重合 约束 的 参考 如 图 7.2.6 所 示 。 


“重合 ”约束 : 选取 这 两 个 元 件 的 基准 平面 
7 


” 


A2 


er 
一 
ee 
一 
Ma 


V 
“重合 ”约束 : 选取 这 两 个 元 件 的 轴线 


图 7.2.5 ”装配 销 
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回 集 4 {用 户 定 多 ) i 汐 此 已 启用 
重合 
3 天 | 
FTHA 2 ( 轴 ):F5 ( 拉 伸 _1; Er pr : 
加 ROD: A_6 ( 轴 ):F9 ( 控 伸 _3; 各 i" 
味 新建 约束 坊 称 
189. 10 上 原 周 
状况 
新 建 集 部 分 约束 


图 7.2.6 “重合 ”约束 参考 (一) 

(2) 创建 基准 面 “重合 ”约束 。 蛙 击 “放置 ”界面 中 的 “新 建 约束 ”， 增 加 新 的 “重合 ” 
约束 。 分 别 选取 图 7.2.5 中 的 两 个 基准 面 : 销 (PIN) 的 RIGHT 基准 平面 和 元 件 (ROD) 
的 FRONT 基准 平面 。 基 准 面 上 重 S 约束 的 参考 如 图 7.2.7 所 示 。 

(3) 单 击 操控 板 中 的 闫 按钮。 


回 集 4 (用 户 定 允 ) Wy 约束 已 启用 
重 舍 
日 重合 光束 类 型 


加 PIH: FRIGHT :F1 (基准 平面 | | | 重 全 " 
部 ROD:FRONT:F3 医 准 平面 ; 博物 
新 建 约 束 0.00 反问 
状况 
本 区 许 恨 设 
完全 区 此 


图 7.2.7 “重合 ”约束 参考 (二 ) 

Task5. 增加 元 件 滑 深 (WHEEL.PRT) 

将 元 件 滑 深 “WHEEL.PRT)〉 装 到 销 上 ， 创 建 销 (Pin〉 连 接 。 

Step1. 单 击 楼 罚 功能 选项 卡 。 7” 区域 中 的 “组 装 ”按钮 临 ， 打 开 文件 名 为 
WHEEL.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 〈Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 
(Pin) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 荣 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操 控 板 菜单 中 的 “放置 ”按钮 ， 系统 出 现 图 7.2.8 所 示 的 “ 放 
置 ” 界 面 ， 在 靠 名 种 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_2c”， 并 按 Enter 键 。 

(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 3 鹿 先 项， 然后 分 别 选 取 图 7.2.9 
中 两 个 元 件 的 轴线 (元 件 WHEEL 的 轴线 和 元 件 PIN 的 轴线 ), 广角 广 维 束 的 参考 如 图 7.2.10 
所 示 。 


[WY 已 启用 集 


集 名 称 


图 7.2.8 “放置 ”界面 


RIGHT 


平移 : 选取 这 两 个 元 件 的 基准 平面 


图 7.2.9 ”装配 滑 滚 


| 约束 已 启用 


光束 类 型 
重合 | 


坑 称 
0.00 || 上 朱 千 


状 ; 


图 7.2.10 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.2.9 中 两 个 元 件 的 基准 平面 〈 元 件 WHEEL 的 
RIGHT 基准 平和 外 和 元 件 PIN 的 RIGHT 基准 平面 ), 以 限制 元 件 WHEEL 在 元 件 PIN 上 平移 ， 


约束 的 参考 如 图 7.2.11 所 示 。 


Rotatl onl 


新 建 集 


7.2.11 “平移 ”约束 参考 


(5) 单 击 操控 板 中 的 [加 按 钮 。 
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Task6. 增加 元 件 凸 办 CCAM.PRT ) 
先 创 建 基 准 轴 ， 然 后 将 元 件 凸轮 (CAM.PRT) 装 在 基准 轴 上 ， 创 建 销 钉 (Pin) 连接 。 
Stage1. 创建 基准 平面 ADTM1 作为 基准 轴 的 放置 参考 

Stepl. 单 击 “ 平 面 ” 按钮 乞 ， 系 统 弹 出 “基准 平面 ”对 话 框 。 

Step2. 选取 固定 挡 板 零件 FIXED_PLATE.PRT) 的 安装 凸轮 侧 的 端面 为 偏 距 的 参考 面 ， 
在 对 话 框 中 输入 偏 移 距离 值 205.0， 单 击 一 是 按钮 。 


Stage2. 创建 基准 轴 AA 1 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 负 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 了 苹 吕 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_TOP 基准 平面 ， 
定义 为 访 晤 ， 单 击 对 话 框 中 的 前 焉 按钮 。 


Stage3. 将 元 件 巴 轮 (CAM.PRT) 装 在 基准 轴 AA 1 上， 创建 销 箱 (Pin〉 连 接 


Step1. 单 击 掉 型 功能 选项 卡 。 ”区域 中 的 “组 装 ” 按 钮 司 ， 打 开 文件 名 为 
CAM.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 匀 (Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 
销 钉 (Pin) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 闫 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜单 中 的 豆 豆 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.2.12 所 示 的 
“放置 ”界面 ， 在 集 名 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_3c”， 并 按 Enter 键 。 


局 Connection 3e ( 销 ) ww 已 启用 集 

日 轴 对 齐 

昌平 称 i 
Cormnmection 3e 
集 尖 型 
党 销 杀 "| 上 反 所 

状况 

未 完成 连接 定 况 。 


图 7.2.12 “放置 ”界面 
(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 国 淫 纺 先 项 ， 然 后 分 别 选 取 图 7.2.13 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴线 (元 件 WHEEL 的 中 心 轴线 和 AA_1 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.2.14 所 示 。 
(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.2.13 中 的 元 件 基准 面 和 模型 树 中 
的 ASM_FRONT 基准 平面 《元 件 CAM 的 FRONT 基准 平面 和 ASM_FRONT 基准 平面 )， 
汉 纪 ] 东 的 参考 如 图 7.2.15 所 示 。 
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平移 : 选取 元 件 的 基准 面 
轴 对 齐 : 选取 这 个 艺 件 的 轴线 
\ 


FRONT 


图 7.2.13 ”装配 凸轮 


Connection_3e (生肖 1 YW 节 束 已 局 用 
中 轴 对 齐 外 页 尖 型 
加 Ch: A_1:F11 (标准 轴 ) 而 i 
6 M4_1:F10 (基准 轴 ) 二 到 
号 平移 仿 移 
0.00 | 
状况 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 


图 7.2.14 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 
(5) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 。 


是 Connection_3e 虞 肖 ) Ww 区 蒜 已 且 用 
黄 对 齐 
中 平移 芍 束 类 型 


和 CAMN:PRONT:F3 (基准 平面 | | | | -上 重合 | 
加 hsSM_FRONT :F3 (基准 平面 ;: 仿 移 
BB 及 botatlorl D_DD 友和 疝 
状 沈 
a 元 成 连接 定 扣 。 


图 7.2.15 “平移 ”约束 参考 


Task7. 定义 凸轮 从 动机 构 连 接 

Step1. 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ， 进 入 机 构 模 块 。 

Step2. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名 喧 ， 此 时 系统 弹出 图 
7.2.16 所 示 的 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 。 

(1) 输入 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 称 ” 文 本 框 中 输入 凸轮 从 动机 构 名 称 ， 或 采用 系统 
的 默认 名 (本 例 采 用 系统 默认 名 )。 

(2) 选取 凸轮 (CAM) 曲面 。 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 凸 轮 CAM 
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的 边缘 曲面 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 王 正 按钮。 


跌 较 从 动 术 构 连接 定 间 
省 称 一 一 一 一 
Pan Followerl 


凸 过 1 凹 荡 2 尾 性 
曲面 i 曲线 
人 “|can: 曲面 


| 自动 选择 


7.2.16 “凸轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 


es 伺服 电动 机 定义 ， 选 取 该 接头 


,凸轮 1: 选取 凸轮 的 边缘 曲面 -一 一 
图 7.2.17 ”凸轮 从 动机 构 连接 定义 


Step3. 选取 滑 深 WHEEL) 圆周 线 。 

(1) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 ” 瑟 胃 2 ”选项 卡 ， 此 时 对 话 框 如 图 7.2.18 
所 示 。 

(2) 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 , 按 住 Ctrl 键 , 选取 滑 深 WHEEL 的 圆周 曲线 ， 单 击 “ 选 
择 ” 对 话 框 中 的 | 珍 定 _ 按钮 。 

Step4. 完成 中 轮 从 动机 构 连接 定义 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 殉 定 校 包 。 


Task8. 定义 伺服 电动 机 
Step1l. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 手 入 ”区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .他 。 
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Step2. 系统 弹出 “电动 机 ”操控 板 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 

(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 字 ” 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 
采用 系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 选取 连接 轴 Connection_3c. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 在 “电动 机 ”操控 板 中 单 击 轮 圣 痒 猩 信息 选项 卡 ， 系统 显示 图 7.2.19 
所 示 的 界面 ， 在 该 界面 中 进行 下 列 操作 。 


凸 索 具 动 村 构 连 接 走 义 


种 称 
Cam Followerl 


跌 毗 1 凹 畔 2 尾 性 
曲面 / 曲 序 


驱动 数量 
hneular Velocitw | |deg 上 sec 


初 姐 状 态 
使 用 当前 位 凌 作 为 初始 值 


电动 机 团 数 
国 数 其 型 : | 党 里 地 


点 : 10.000000 | |deEg 上 see 


图 形 
口 位 置 
全 逼 度 

口 在 单独 图 形 中 。 ”” 癌 加 速度 


图 7.2.18 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 图 7.2.19 “轮廓 评 细 信息 ”窗口 

@ 选择 规范 。 在 驱动 数量 区域 的 列表 框 中 选择 加强 Yelecity (速度 )。 

@ 定义 运动 函数 。 在 函 茹 类 型 :区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 党 量 类 型 ， 并 在 “A” 文本 框 中 输 
入 参数 值 10。 

Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 操控 板 中 的 和 按钮 。 


Task9. 运行 运动 分 析 


Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 邹 析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 

Step2. 系统 弹出 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 

(1) 输入 分 析 〈 即 运动 ) 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 称 ” 文 本 框 中 输入 分 析 名 称 ， 或 采 
用 系统 默认 名 。 

(2) 选择 分 析 类 型 。 选 取 分 析 类 型 为 “位 置 ”。 
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(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 果 机 构 装置 中 有 多 个 伺服 电动 机 , 可 单 击 对 话 框 中 的 所 吏 机 
标签 ， 在 弹出 的 界面 中 调整 何 服 电动 机 顺序 。 因 为 本 例 中 只 有 一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 进 
行 本 步 操 作 。 

(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定 义 ”对 话 框 的 :图 屠 时 示 区域 进行 下 列 操作 。 

(QD 输入 开始 时 间 0 单位 为 秒 )。 

G@ 选择 训 量 时 间 域 的 方式 : 选择 

(3) 输入 结束 时 间 50 单位 为 秒 )。 

网 输入 帆 频 10。 

(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 的 袖 5 卫 下 区 域 
中 选中 思 当 前 单 选项 。 


方式 . 


分 析 定 兴 

名 称 
MnalvsisDefinitionl 

类 型 

位 置 
首选 项 电动 机 

图 形 显示 

开始 时 间 

长 度 和 帧 二 

疼 止 时 间 


帖 痢 
帖 半 
最 小 间 隅 


磷 定 的 图 元 


图 7.2.20 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


Step3. 运行 运动 。 在 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 单 击 ， 巧 行 名) 按钮 。 
Step4. 完成 运动 定义 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ” 诡 定 ”按钮 。 
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7.3 创建 市 传动 


市 传动 通过 两 个 元 件 进行 定义 ， 要 定义 市 传动 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 ， 然 后 还 需 定 义 
“运动 轴 ”。 

下 面 举例 说 明 一 个 市 传动 的 创建 过 程 。 

Task1. 新 建 妆 配 模型 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch07.03。 

Step2. 狐 建 一 个 状 配 体 文件 ， 合 名 为 belt_asm。 


Task2. 创建 装配 基准 轴 
Stage1. 创建 基准 轴 AA 1 


Step1. 单 击 “ 轴 ”按钮 抱 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
Step2. 选取 基准 平面 ASM_RIGHT， 定 义 为 带 呈 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 
平面 ， 定 义 为 芯 晤 ， 单 击 对 话 框 中 的 强直 按钮 ， 得 到 图 7.3.1 所 示 的 基准 轴 AA_1。 


ASM TOP 
ASM _ FRONT -AA 


ASM_RIGHT 


图 7.3.1 创建 基准 轴 AA_1 
Stage2. 创建 基准 平面 作为 另 一 个 基准 轴 的 草 绘 平 面 


Step1. 单 击 “ 平 面 ” 按 钮 仿 ， 系 统 弹 出 “基准 平面 ”对 话 框 。 
Step2. 选取 ASM_RIGHT 基准 平面 为 偏 距 的 参考 面 ， 在 对 话 框 中 输入 偏 距 值 200， 单 
击 博 焉 校 钮 。 


Stage3. 创建 基准 轴 AA_2 


Step1. 单 击 “ 轴 ” 按 钮 过错 ， 系 统 弹出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 有 呈 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 平 
是， 单 击 对 话 框 中 的 ” 绚 焉 按钮 。 
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Task3. 增加 轮 1 (WHEEL1.PRT ) 
将 轮 1 (WHEELI1.PRT)〉 疙 到 基准 轴 AA_1 上 ， 创 建 销 钉 (Pin〉 连 接 。 
Step1. 单 击 弄 型 功能 选项 卡 3” ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 凸 ， 打 开 文件 名 为 
WHEEL1.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 杀 (Pin〉 接 头 连 接 。 在 “元 件 放 置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 
销 钉 (Pin) 接头 连接 。 

(1) 在 约束 集 列 表 中 选取 关 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜单 中 的 束 豆 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.3.2 所 示 的 
“放置 ”界面 ， 在 素 名 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_1c”， 并 按 Enter 键 。 

(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 EB 先 项 ， 然 后 分 别 选 取 图 7.3.3 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴 (元 件 WHEEL1 的 中 心 轴线 和 AA_1 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.3.4 所 示 。 


局 Conneetion_ le 全 ) MY 已 自用 集 
中 轴 对 亨 加 
吕 平 迄 集 名 和 
Laorrmeetior le 
集 类 型 
各 畏 条 ”| 上 应 同 
状况 
新 建 集 未 完成 连接 定 久 。 


图 7.3.2 “放置 ”界面 


平移 : 选取 元 件 的 端面 


~ 
~ 
~ 
~ 


轴 对 齐 : 选取 这 个 元 件 的 轴线 
图 7.3.3 ”装配 轮 1 


局 Corrmectior lc 上 匡 肖 ) | 芍 束 已 局 用 
旧 轴 对 主 四 囊 类 型 
如 miEELIA 1 各 ): 配 入 仿 一 一 
4_1:F5 (基准 轴 ) ss 
量 平 称 仿 欧 
0.00 | 
状况 
和 未 完成 连接 定义 。 


图 7.3.4 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.3.3 中 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基准 
平面 (元 件 WHEEL1 的 病 面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 WHEEL1 在 ASM_TOP 


基准 平面 上 平移 ， 国 本 & 当 约束 的 参考 如 图 7.3.5 所 示 。 
Connection_le 全 肖 ) ,局 

轴 对 齐 ey 

中 平和 约束 类型 


名 和 YHEEL1 : 曲面 :F5 ( 控 促 _1; 重合 
图 hsSM_TOP :Te2 (基准 平面 ) 仿 称 
Eotatl onl 00 反 符 
状况 
En 元 成 连接 定 以 。 
图 7.3.5 “平移 ”约束 参考 


(5) 单 击 操控 板 中 的 尖 按 馈 。 
Step3. 验证 连接 的 有 效 性 。 拖 移 元 件 WHEEL1。 
(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “ 运 动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *。 
(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 铝 。 
(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 单 击 “ 点 拖 动 ”按钮 四 |。 
(4) 在 元 件 WHEELI 上 单 击 ， 出 现 一 个 标记 争 ， 移 动 鼠标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结 
拖 移 ， 使 元 件 停留 在 原来 的 位 置 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 
(5) 退出 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 加 . 
Task4. 增加 轮 2 (WHEEL2.PRT 


将 轮 2 WHEEL2.PRT)〉 闭 到 基准 轴 AA_2 上， 创建 销 匀 (Pin〉 连接 。 

Step1. 单 击 楼 罚 功能 选项 卡 3” 区 域 中 的 “组 装 ”按钮 吃 ， 打 开 文 件 名 为 
WHEEL2.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 钉 (Pin〉 连接。 在 “元 件 放 置 ” 操 探 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 钉 
(Pin〉 连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 器 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 中 的 到 宇 选项 卡 ; 在 图 7.3.6 所 示 的 界面 中 ， 在 
集 名 称 文 本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 2c”， 并 按 Enter 键 。 

(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 散记 先 项 ， 然 后 分 别 选 取 图 7.3.7 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_2 基准 轴 ( 元 件 WHEEL2 的 中 心 轴线 和 AA_2 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.3.8 所 示 。 

(4) 定义 “平移 ”约束 。 分别 选取 图 7.3.7 中 的 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基 
准 平 面 (元 件 WHEEL2 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 ), 以 限制 元 件 WHEEL2 在 ASM_TOP 


约束 的 参考 如 图 7.3.9 所 示 。 


平移 : 选取 元 件 的 端面 


[W 已 自用 集 
集 名 称 
轴 对 齐 : 选取 这 . 
个 元 件 的 轴线 


图 7.3.6 “放置 ”界面 7.3.7 ”装配 轮 2 
约束 已 启用 


汐 束 类 型 
站 | 重合 |w 


坑 称 
0.00 | 上 怕 周 


状况 


7.3.8 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 
注意 : 如 果 轮 2 和 轮 1 不 在 同一 平面 内 ， 在 “平移 ”约束 中 就 选择 轮 2 的 另 一 侧 端面 。 


(5) 单 击 操控 板 中 的 办 按钮 。 


BB Rotationl 
新 建 集 
7.3.9 “平移 ”约束 参考 


Task5， 定义 带 传动 
Step1， 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 进 入 机 构 模块 。 
Step2. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 带 ” 按钮 留 草 ， 此 时 系统 弹出 图 7.3.10 


押 示 的 “市 ”操控 板 。 
文件 -| | 机 构 | | 模型 “分析 | 广 条 | 下葬 ”人体 模 型 “工具 “视图 ”应 用 程序 框架 || 学 |“P 合 "@ 


J 
ll © 9 ?> 
s 夯 ~“ 国 x 过 


军 


7 Exn [T3000 6055770 H 局 


Ea [668. 1609037910|~ 


7.3.10 “ 带 ” 操 控 板 
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中 轮 2(WHEEL2) 的 边缘 曲面 ， 完 成 后 的 效 来 如 网 7.3.11 所 示 。 


Step3. 选取 图 7.3.11 中 轮 1 (WHEEL1) 的 边缘 曲面 ， 按 住 Ctrl 键 ， 再 选取 图 7.3.11 
选取 轮 1 的 边缘 曲面 


从 动 轴 定义 : 选取 该 接 
关中 和 市 此 筑 关 的 寿 管 
连接 轴 


图 7.3.11 和 珊 传 动 设置 
Step4. 单 击 “ 带 ” 操 控 板 中 的 站 按钮 。 
Task6. 定义 伺服 电动 机 


Step1l. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ”插入 ”区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .人 。 
Step2. 系统 弹出 “电动 机 ”操控 板 ， 在 该 操控 板 中 进行 下 列 操作 。 


(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 字 ” 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 
采用 系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.3.11 所 示 的 轮 1 上 选取 旋转 连接 轴 Connection _ lc. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 在 “电动 机 ”操控 板 中 单 击 轮 那 吁 狸 信息 选项 卡 ， 系 统 显 示 图 7.3.12 
所 示 的 界面 ， 在 该 界面 中 进行 下 列 操作 。 


驱动 数量 
hneular Velocitw | dee 上 sec 


贡 巡 杖 态 
使 用 当前 位 商 作 为 初始 值 


电动 机 国 数 
函数 类 型 ，| 常 里 - 
点 : 10.000000 | |deEg 上 see 
图 形 
La 
人 速度 
口 ] 在 单独 图 形 中 L] 加 十 度 


图 7.3.12 “轮廓 详细 信息 ”窗口 
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@ 选择 规范 。 在 驱动 数量 区 域 的 列表 框 中 选择 加 aw Yelosity (速度 )。 

@ 选取 运动 函数 。 在 出 类 型: 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 函数 类 型 为 富 旦 ， 在 “A” 文 本 框 
中 输入 数值 10。 

step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 学 按钮 。 


Task7. 建立 运动 分 析 并 运行 

Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 旨 析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ,。 

Step2. 此 时 系统 弹出 图 7.3.13 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 
操作 。 


并 析 定 多 


名 称 
MnalvsisDetinitionl 
类 型 
位 站 
首 玩 项 电动 机 
图 形 显示 
开始 时 间 
长 度 和 帆 占 
化 止 时 间 
帆 数 
帆 上 二 
最 小 间隔 


磷 定 的 图 元 


图 7.3.13 “分 析 定 义 ” 对 话 框 
(1) 输入 分 析 【〔 即 运动 ) 名 称 。 在 对 话 框 的 “名 称 ” 文 本 框 中 输入 此 分 析 的 名 称 ， 或 
及 用 系统 献 认 名 。 
(2) 选择 分 析 关 型 。 选 取 分 析 的 类 型 为 “人 位置” 
(3) 调整 何 服 电动 机 顺序 。 如 朱 在 机 构 儿 半 中 有 多 个 伺服 电动 机 ， 则 可 在 对 话 框 的 
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电动 机 选项 卡 中 调整 伺服 电动 机 顺序 。 由 于 本 例 中 只 有 一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 必 进 行 此 
步 操作 。 
(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.3.13 所 示 的 “分 析 定义 ”对 话 框 的 是 形 显 示 ! 区 域 进行 下 列 操作 。 
QOD 输入 开始 时 间 0〈 单 位 为 秒 )。 
@ 选择 测量 时 间 域 的 方式 。 选 择 
@@ 输入 结束 时 间 10 (单位 为 秒 )。 
@ 输入 帧 频 10。 
(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.3.13 所 示 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 的 被 地 置 区 域 选 中 国 当 前 单 
选项 。 
Step3. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 正 行 (8) 按钮 。 
Step4. 完成 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 ” 疹 定 按钮。 


方式 . 


7.4 3D 接触 


利用 3D 接触 的 功能 可 以 实现 机 构 中 两 元 件 之 间 的 接触 不 罕 透 以 及 倍 撞 的 模拟 ，3D 接 
触 还 可 以 进行 压力 角 、 接 触 面 积 和 请 动 速度 等 参数 的 分 析 研 究 。 

下 面 举例 说 明 创建 3D 接触 的 一 般 操 作 过 程 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch07.04\。 

Step2. 新 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 3D_asm， 选 取 mns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 SLIDE_01.PRT， 并 将 其 调整 到 图 7.4.1 所 示 的 位 置 。 


Fo 一 一 一 一 二 一 一 一 一 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 ~ 


放大 图 


一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 << 


图 7.4.1 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step5. 创建 SLIDE_01 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 埋 按 钮 ， 分 别 选 取 图 7.4.1 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 吾 喜 界面 如 图 7.4.2 所 示 。 
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局 Connection 1 {四 区 上 囊 已 启用 
中 轴 对 齐 1 
种 sLITE_D01 :曲面 :PB ( 拉 伸 | |“ es 
外 BhSE: 曲面 :F6 ( 拉 伸 _2) 二 于: 
平移 i 
旋转 轴 0.00 到 疝 
状况 
人 完成 连接 定义 。 
图 7.4.2 “放置 ”界面 《一 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.4.1 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 7.4.3 所 示 。 


已 Connection_1 {和 ) 光束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 鸭 束 闫 全 
到 siIDE_01: 曲 面 :了 5( 拉 伸 | | -二 下 
中叶 BhSE: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 坊 移 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 7.4.3 “放置 ”界面 (二) 


C4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 , 六 置 界面 中 单 击 aetatienl 选项 


中 的 FRONT 基准 平面 为 旋转 轴 参 考 。 


, 分 别 选 取 SLIDE 01 和 BASE 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 意 直 界面 右 侧 当 前 位置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


键 确认 ; 选中 喇 居 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 7.4.4 所 示 。 


己 Conmection B (生肖 ) 
轴 对 齐 
平移 
旋转 轴 


加 SLIDE_01:FRONT:F3 ( 基 汶 
BhSE: FRONT:F3 ( 蔡 准 平面 ) 


新 建 集 


图 7.4.4 
(6) 单 击 操 控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 销 连 
Step6. 引入 元 件 SLIDE_02， 并 将 


当前 位 置 重新 生成 便 
0.0 下 >> 

嫌 置 零 位 置 
[Wf 启用 重新 生成 值 
中 最 小 限制 


|| 最 去 限制 


0D.0O 


-180.0 
130.0 


动 痢 尾 性 >> 


设置 位 置 参数 


车 接 的 创建 ， 如 图 7.4.5 所 示 。 


其 调整 到 图 7.4.6 所 示 的 位 置 。 


Step7. 创建 SLIDE 02 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 东 销 选项 。 


图 7.4.5 完成 机 构 连 接 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 喜 按钮 ， 分别 选 取 图 7.4.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 7.4.7 所 示 。 


= 轴 对 齐 :选取 这 两 个 柱 面 


\ 


\ 
”~ 平移， 选取 这 两 个 平面 


图 7.4.6 创建 销 (Pin) 连接 


思 Conmnection 2 [四 约束 已 启用 
让 轴 对 齐 


型 
Ea SLIDE_02: 曲面 :F6 ( 拉 伸 Ee 
| BhsE: 曲面 :Fe 拉 伸 2) | 


平移 含 称 
旋转 轴 0.00 上 府 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 7.4.7 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.4.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.4.8 所 示 。 


刁 Conmection 2 {和 光束 已 且 用 
轴 对 齐 os, 
日 平移 汐 束 类 型 


fsLIDE_02: 曲面 :F5 蚁 伸 | | | | 二 蒜 合 v 
名 BAsE: 曲面 :75 ( 控 伸 _1) 仿 移 


@ 旋转 轴 0.00 不 回 | 
状况 

新 建 集 完成 连接 定义 。 
7.4.8 “放置 ”界面 (二) 


(4) 单 击 操控 板 中 的 当 控 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
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(5) 调整 模型 的 位 置 如 图 7.4.9 所 示 。 


图 7.4.9 调整 模型 位 置 
Step8. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 
Step9. 设置 初始 位 置 。 
(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 


对 话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 盟 区 域 中 的 汞 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 


(3) 单 击 美国 以 乌 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step10. 设置 3D 接触 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 
图 7.4.10 所 示 的 “3D 接触 ”操控 板 。 
文件 > | | 机 构 | | 樟 型 ”分 析 ”注释 ” 演 沫 人 体 模型 工具 ”视图 应 用 程序 框架 | | 21 苓 多 “PP 合 "@ 


A 
| 小 项 | a = 控 =| | | 诚 DE 
1 个 项 志雄 而 v 二 准 


至 


委 考 | 接触 | 属性 
图 7.4.10 “3D 接触 ”操控 板 
(2) 选取 定义 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 7.4.11 所 示 的 曲面 为 定义 对 象 。 
(3) 单 击 操控 板 中 的 甘 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 7.4.12 所 示 。 


选取 这 两 个 曲面 


S 
~ 
NA 


7.4.11 ”选取 定义 对 象 7.4.12 ”设置 3D 接触 


Step11. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .PP， 系 统 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.4.13 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


图 7.4.13 ”选取 参考 对 象 
(3) 设置 轮 廊 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 范 奎 疾 灿 傅 四 选项 卡 ， 在 驱动 状 蛙 区 域 


的 下 拉 列 表 中 选择 如 lw Velesity (速度 ) 选项 ， 在 国 煌 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 富 量 选项 ， 并 
将 A 的 值 设 置 为 36。 

(4) 单 击 操 控 板 中 的 妆 按 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step12. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 初始 配置 。 在 需 二 配置 区 域 中 选择 回 快照 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 “Snapshot1 ”。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 (BB 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 


况 ， 可 以 发 现 电 动机 驱动 的 SLIDE_02 由 - 于 3D 接触 连接 撞 开 了 SLIDE_01。 


(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step13. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step14. 保存 机 构 模型 。 


7.5 ”典型 机 构 仿 真 应 用 范例 1 一 一 微型 联 轴 器 仿真 


范例 概述 : 

该 模型 模拟 的 是 微型 联 轴 器 的 运行 状况 ， 主 要 用 到 了 机 构 连接 和 3D 接触 ， 如 图 7.5.1 
所 示 。 在 创建 该 机 构 模 型 时 ， 一 定 要 注意 联 轴 器 和 花 键 之 间 不 能 出 现 关联 性 装配 或 机 构 约 
束 ， 只 能 应 用 3D 接触 进行 连接 ， 并 且 3D 接触 需要 间隔 一 个 键 上 进行 设置 ， 否则 后 面 仿真 
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会 失败 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 Di:\creo4.16\work\ch07.05\ok\ COUPLING.mpg 查看 机 构 运 
行 状 况 。 


图 7.5.1 机 构 模 型 
Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch07.05\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 闭 配 模型 ， 命 名 为 coupling_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 COUPLING_01.PRT， 并 将 其 调整 到 图 7.5.2 所 示 的 位 置 。 


平移 ， 选 取 这 两 个 表面 、 
NS 


图 7.5.2 创建 销 (Pin) 连接 


Step5. 创建 COUPLING_01 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 喜 按 钮 ， 分 别 选 取 图 7.5.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 ， 京 二 界面 如 图 7.5.3 所 示 。 


辐 Connection_1 { 针 ) 约束 已 启用 
中 加 对 刘 ee 
名 couPLINS 01: 曲 面 :FP2 啤 | | 7 证 
全 B#xsE: 曲 面 :72 拉 伸 _2) 二 于 
平移 二 移 
旋转 负 ED 情 时 
状况 
有 完成 连接 定 尽 。 


图 7.5.3 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.5.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.5.4 所 示 。 
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辐 Comection_1 (四 ) 光束 已 电 用 
铀 对 齐 oe 


oy COUPLING_01: 曲面 :Fz 中 于 重合 |w 
名 BhsE: 曲面 :2 和 拉 伸 2) 合共 
诈 苇 四 0.00 反 向 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


7.5.4 “放置 ”界面 (二) 


说 明 : 在 彰吾 界面 中 单 击 民生 按钮 ,可 以 反 转 轴 对 齐 和 面 对 齐 的 方向 , 如 果 单 击 民 巾 
按钮 没有 效果 ， 可 以 预先 将 元 件 coupling_01 调整 到 图 7.5.5 所 示 位 置 再 进行 约束 。 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 臣 坦 界面 中 单 击 Fetationl 选项 ， 在 模型 树 中 选取 
COUPLING_01 中 的 基准 平面 DTM3 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 至 等 界面 右 侧 当 前 重量 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
刍 确 认 ; 单 击 。 和 榨 钮 ， 选 中 略语 用 重新 生成 信 复 选 框 ， 如 图 7.5.6 所 示 。 


辐 Connection_ 1 {i) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平移 DODb 可 六 六 D0.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 | 
En COUFLING_01:DTM3:F20 G&G | 站 启用 重新 生成 值 
6 hSH_TOF :F2 (基准 平面 ) 器 最 小 限制 180 0 
[| 最 大 限制 180.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 
7.5.5 调整 元 件 位 置 7.5.6 ”设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 妾 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 COUPLING_02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 7.5.7 所 示 的 位 置 。 
平移 : 选取 这 两 个 表面 、、 _ > 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


Cand 
Es 
Cd 
» ’ 


7.5.7 ”创建 销 (Pin) 连接 
Step7. 创建 COUPLING 02 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 部 销 选项 。 
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(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 直 按钮， 分 别 选取 图 7.5.7 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 茂 和 站 界面 如 图 7.5.8 所 示 。 


辐 Comection 2 旋 肯 ] 约束 已 启用 


中 轴 对 齐 二 
加 CouPLING 02: 曲 面 :FI 拍 。 


如 和 BASE: 曲面 :Fl ( 控 坤 _1) 国 加 捷 名 
平移 人 
状况 


图 7.5.8 “放置 ”界面 (三 ) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分别 选 取 图 7.5.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.5.9 所 示 。 


思 Conmection 2 {年 自 ) 约束 已 启用 
灿 对 齐 be 
引 平 各 约束 类 型 


名 COUPLING_02: 曲面 :Fl 出 重合 
BAsE :曲面 :F1 ( 拉 坤 _1) 仿 移 


旋转 轴 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 7.5.9 “放置 ”界面 〈 四 ) 
(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 芒 直 界面 中 单 击 吕 旋 苇 负 选项 ， 在 模型 树 中 选取 
COUPLING_02 中 的 基准 平面 DTM3 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参 数 。 在 式 喜 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ; 单 击 _ 六 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 此 时 总 走 界面 如 图 7.5.10 所 示 。 


是 Cornrmectior 2 {年 由) 当前 位 置 种 新 生成 什 

轴 兴 齐 
中 ?>》 0.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 

RY COUPLING 02: 0TM3:F19 FW 启用 重新 生成 值 

同和 hsH_TOP :Fz (基准 平面 ) 器 最 小 限制 -180.0 

[| 最 去 限制 180.0 
动 太 尾 性 > 
新 建 集 


图 7.5.10 “放置 ”界面 (五 ) 
(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step8. 引入 元 件 SPLINE.PRT， 并 将 其 调整 到 图 7.5.11 所 示 的 位 置 。 


平移 轴 : 选取 这 两 个 表面 


. 
’ | / 
1 
! 
Step9. 创建 SPLINE 和 BASE 之 间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 问 国 柱 选项 ， 系 统 弹 出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 菜 单 
中 的 | 蕊 各 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分别 选取 图 7.5.11 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 避 宣 界面 如 图 7.5.12 所 示 。 


图 7.5.11 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


局 Cornectior 3 {圆柱 ) 光束 已 后 用 
中 轴 对 齐 | 
凤 sfLINE: 曲面 :F1 (合并 ) Tr EE 
慎 员 BASE: 曲面 :F1 ( 近 伸 _11 二 
平移 四 仿 徐 
旋转 轴 0.00 | 
新 建 集 


状况 
图 7.5.12 “放置 ”界面 (六) 
(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 喜 界面 中 单 击 ?rnslationl 选项 ， 选 取 图 7.5.11 所 示 的 两 
个 平面 为 平移 轴 参 考 。 
(4) 设置 平移 轴 位 置 参数 。 在 臣 吾 界面 右 侧 当前 位 置 | 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 300.5 
(如 果 方 向 相反 则 为 负 值 )， 并 按 Enter 键 确认 ; 单 击 。 闻 按钮 ， 选 中 [Vf 启用 重新 生成 值 复 
选 框 ， 此 时 ， 萌 直 界面 如 图 7.5.13 所 示 。 


忆 Connection 3 {圆柱 i 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平移 轴 -300.5 |™ >> | |-300.5 
同和 sFLI 耿 :曲面 :F1 (合并 ) 杞 下 专 位 站， 
有 BASE: 曲面 :F3 ( 控 伸 _3) [Yi 启用 重新 生成 值 
旋转 轴 [|] 最 小 限制 -1000000.0 
[| 最 大 限制 1000000.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 


图 7.5.13 “放置 ”界面 〈 七 ) 
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(5) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 茂 秆 界面 中 单 击 口 施 苇 轴 选 项 ， 在 模型 树 中 选取 SPLINE 中 


的 基准 平面 DTM1 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 
(6) 设置 位 置 参数 。 在 勤 置 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 90， 并 按 
Enter 键 确认 ; 单 击 ”| 控 钮 ,选中 [启用 重新 生成 值 复 选 框 ,此 时 误 喜 界面 如 图 7.5.14 


所 示 。 
局 Connection 3 【圆柱 ] 当前 位 置 重新 生成 便 
轴 对 齐 
平稳 轴 90.0 “|| 2 | |90.0 
旋转 轴 ， 届 置 地 共 置 7 
En SFLINE: DTM1:F12 改 准 平 Ff 自用 重新 生成 值 
如 ASN_TDF :F2 (基准 平面 ) | 门 最 小 限制 i 
[||] 节 坟 限制 180.0 
| 动态 尾 性 >> 
新 建 集 


7.5.14 “放置 ”界面 〈( 八 ) 
(7) 单 击 操控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 


step10. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3 
进入 机 构 模 块 。 


Step11. 定义 3D 接触 1。 


(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 全 ， 系 统 弹 出 
“3D 接触 ”操控 板 。 


(2) 选取 参考 对 象 。 投 住 Ctrl 键 ， 在 机 构 中 依次 选取 网 7.5.15 所 示 的 曲面 1 和 曲面 2 
为 参考 对 象 。 


(3) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


7.$.1$ ”选取 参考 对 象 


说 明 : 如 果 无 法 直接 选取 曲面 1 和 曲面 2， 可 以 将 模型 切换 到 线 框 显示 状态 ， 采 用 “在 
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列表 中 选取 ”的 方法 进行 选取 ; 也 可 以 将 花 键 元 件 拖 移 一 定 的 角度 进行 选取 ,但 是 选取 完成 
后 需要 再 生 模型 。 

Step12. 定义 3D 接触 >。 参考 操作 步骤 Step11， 依 次 取 图 7.5.16 所 示 的 曲面 3 和 曲面 
4 为 参考 对 象 定义 3D 接触 2。 


记 ee dd ee tt 


放大 图 曲面 3 
-曲面 4 


图 7.5.16 选取 参考 对 象 


Step13. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 莉 A 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多 ， 系 统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.5.17 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


选 此 连接 
/ 


图 7.5.17 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轮 谎 详 细 信 息 选项 卡 ， 在 驱动 数 里 区域 的 
F 拉 列表 中 选择 加 DI Ya 人 (速度 ) 选项 ， 在 国 雪 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 重生 选项 ， 设 置 
A=45。 

(4) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step14. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 


对 话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 明 区 域 中 的 蔽 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 


(3) 单 击 闫 图 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 
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Step15. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 细 折 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 初始 配置 。 在 天 二 配置 区 域 中 选择 名 快照 : 单 选项 。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 玻 行 胡 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 

Step16. 你 存 回 放 结 

(1) 单 击 直 构 功能 选项 卡 分 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ,系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 回 ， 系 统 弹 出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 ” 各 在 按钮， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step17. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “动画” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 .捕获 ... |， 系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ;， 单 击 _ 痢 下 按钮， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “COUPLING.mpg” 但 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 闫 图 按钮 , 系统 返回 到 “回放 ”对 话 框 , 单 击 其 中 的 .关闭 
按钮 ， 关 闭 对 话 框 。 

Step18. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step19. 保存 机 构 模 型 。 


按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 


7.6 ”典型 机 构 仿真 应 用 范例 2 一 一 弹性 磁 撞 仿真 


范例 概述 : 

该 模型 模拟 的 是 滑 块 受到 一 个 皮 间 矢量 力 的 作用 ， 在 底座 上 面 滑动 ， 然 后 与 挡 板 接 蚀 
一 起 运动 压缩 弹簧 。 压 缩 到 一 定 程 度 后 ， 弹 簧 反弹 将 滑 块 弹出 ， 由 于 摩擦 力 的 原因 最 终 停 
止 在 某 一 位 置 ， 如 图 7.6.1 所 示 。 该 实例 综合 运用 了 点 力 、3D 接触 、 弹 自 、 凸 轮 和 动态 分 
析 等 功能 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo4.16\work\ch07.06\ok\ COLLISION_ASM.mpg 查 
看 机 构 运 行 状况 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 全 Di:\creo4.16\work\ch07.06\。 

Step2. 狐 建 文件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 collision_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
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图 7.6.1 ”机构 模型 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 SLIDE.PRT， 并 将 其 调整 到 图 7.6.2 所 示 的 位 置 。 
Step5. 创建 SLIDE 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 站 蝇 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 .区 直 选项 卡 。 
铀 对 齐 ; 选取 这 两 条 边线 
人 


7.6.2 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.6.2 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 让 豆 界面 如 图 7.6.3 所 示 。 


是 Commection 1 1 月 块 ) 约束 已 启用 
9 
彻 surmmg: 过 :可 啦 伸 2 | | - ee 
| BhsE: 进 : 瑟 尽 伸 1 Es 
旋转 坊 称 
平移 轴 0.00 | 
li 完成 注 接 定义 ， 


图 7.6.3 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 7.6.2 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.6.4 所 示 。 
(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 划 二 界面 中 单 击 口 平移 负 选 项 ， 选 取 图 7.6.5 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 人 参考。 
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辐 Comection_1 (和 诊 块 ] 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 证 转 汐 束 类 型 
万 sLIDE: 曲面: 瑟 ( 控 伸 _1) -| 重合 
asE: 曲 面 :75 昱 伸 偏 移 
平 乏 轴 0.00 展 周 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


7.6.4 “放置 ”界面 (二) 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


~ 


图 7.6.5 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 ， 芒 站 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 150， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 。 学 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 呵 最 小 限制 复 选 
框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 图 景 大 限制 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 850， 
分 别 按 Enter 键 确 认 ， 如 图 7.6.6 所 示 。 


辐 Connection_1 [月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 但 
轴 对 齐 - 
150 0 一 > 200.0 
平 称 轴 臣 置 零 位 置 


晤 和 jsLIIE: 曲面 : 瑟 ( 控 伸 _1) | Ff 启用 重新 生成 值 
加 Bh5E: 曲面 : 瑟 拉 伸 _1) | 


Wf 最 小 限制 i0.0 证 
Wf 最 太 限 制 650.0 ” 
动 夺 尾 性 > 


新 建 集 


图 7.6.6 设置 位 置 参 数 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 长 置 界面 右 侧 单 击 | 动态 屋 性 >》 以 钮 ， 选 中 F 启用 摩 党 复 选 
框 ， 在 hs 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.1， 在 Wt 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.1， 分 别 
按 Enter 键 确认 ， 如 图 7.6.7 所 示 。 

(7) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step6. 引入 元 件 BLOCK.PRT， 并 将 其 调整 到 网 7.6.8 所 示 的 位 置 。 
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是 Connection_1 人 有 块 ) [| 恢复 系数 
轴 对 齐 
i 吕 = 0.0 
下 移 遇 是 名 启用 话 
地 sLIDE: 曲 面 :75 和 拉 伸 _1) | Ws = [ol I 
到 BhsE :曲面 :75 ( 拉 伸 1) WW = a 
jo = |0.0 
< 动 达 尾 性 


新 建 集 


图 7.6.7 设置 摩擦 系数 
Step7. 创建 BLOCK 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 诊 中 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 总 豆 选项 卡 。 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 \、 “了 7 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 
\ fi/ 


N 
\ 


7.6.8 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.6.8 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 广 下 界面 如 图 7.6.9 所 示 。 


日 Comection 2 ( 滑 块 ] 芍 束 已 启用 
A ”约束 类 型 
加 FLOCK: 曲 面 : 开 拉 伸 2)| 
跟 BAsE: 曲面 :F6 ( 拉 伸 _2) 二 s 
旋转 起 移 
平 秘 轴 0.00 捅 咎 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


7.6.9 “放置 ”界面 (三) 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分别 选取 图 7.6.8 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.6.10 所 示 。 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 怠 直 界面 中 单 击 口 平移 负 选项 ， 选 取 图 7.6.11 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 
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局 Connection 2 0 月 块 ) 
轴 对 主 
中 旋转 


gg BLOCK: 曲面 :F1 ( 控 伸 _1) 


名 BASE: 曲面 :F5 科 伸 _1) 
平 称 轴 
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图 7.6.10 


图 7.6.11 


光束 已 局 用 
约束 深 型 
J 呈 距 高 


坑 称 
260.00 | 


“放置 ”界面 《四 ) 


~ 


_|_ 二 > 平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 [ 履 竖 界面 右 侧 攻 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 ”_*? 


置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 260， 并 按 
按钮 ， 选 中 呵 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 聊 量 小 限制 复 选 
框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 轩 最 太 限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 500， 
分 别 按 Enter 键 确 认 ， 如 图 7.6.12 所 示 。 


辐 Connection 2 (月 块 ] 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
和 mB0 .0 二 2B0. 0 
平 称 四 设置 地位 置 
0 BLOCK: 曲面 :Fl ( 近 促 _1) | | yf 自用 重新 生成 值 
| 时 Bh5F: 曲面 :F5 昱 伸 1) | Ff 最 小 限制 0.0 加 
Mf 最 大 PR 制 | 500.0 下 
动 太 尾 性 >> 
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图 7.6.12 设置 位 置 参数 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 站 豆 界面 右 侧 单 击 . 型 柱 叶 此 >> 按钮 ， 选 中 呀 启用 摩擦 复 选 


框 ， 在 ls 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.1， 在 Mm 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.1， 分 别 
按 Enter 键 确认 ， 如 图 7.6.13 所 示 。 


(7) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 涓 块 连接 的 创建 。 


Step8. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应用 程序 功能 选项 卡 ”运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 


局 [Cormeetion 2 由 块 ) [ 尖 呈 系数 
a : | 
旋转 路 = 0.0 
平 称 轴 [MY 启用 摩擦 
万 BocE: 曲面 :71 拉 伸 1) Ms = 0.1 ™ 
Een BhSE: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) MW = 01 

J = 0.0 
“< 动态 尾 考 
新 建 集 


图 7.6.13 设置 摩擦 系数 


Step9. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 塌 ， 系 统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 装配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 定义 尾 性 下 拉 列 表 中 选择 密度 选项 ， 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 确认 。 

(5) 单 击 [ 斑 宇 ,按钮 ， 完 成 质量 属性 的 定义 。 

Step10. 定义 弹 敬 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插 X 区 域 中 的 “ 弹 敌 ” 按 钮 皇 ， 系 统 弹出 “弹簧 ”操控 板 。 

(2) 定义 弹簧 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 纂 ”按钮 十。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 _ 允 三 按钮 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 7.6.14 所 示 的 
两 个 基准 点 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 弹 竹 直径 。 在 操控 板 中 单 击 思 不 按钮， 选中 其 中 的 呵 调整 图 标 直径 复 选 框 ， 
输入 弹 短 直径 100， 单 位 为 mm。 

(5) 定义 弹簧 参数 。 在 操控 板 的 & 文 本 框 中 输入 弹簧 系数 30， 单 位 为 Nimm; 在 操控 
板 的 于 文本 框 中 输入 弹簧 的 原始 长 度 值 250， 单 位 为 mm， 此 时 弹簧 显示 如 图 7.6.15 所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 关 控 钮 ， 完 成 弹簧 的 定义 。 


选取 这 两 个 点 ~、、 


图 7.6.14 选取 参考 对 象 图 7.6.15 ”定义 弹 竹 
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Step11. 定义 凸轮 连接 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名 喀 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 取 图 7.6.16 所 示 曲 面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “选择 ” 
对 话 框 中 的 癣 定 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 凸 索 ? 选 项 卡 ， 
选取 图 7.6.17 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确定 按钮 。 
选取 此 曲面 


” 


选取 此 曲面 


7.6.16 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 7.6.17 定义 “凸轮 2” 的 参考 
(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 山 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 时 往 选项 卡 ， 设 
置 狗 7.6.18 所 示 的 参数 。 
凸轮 从 动机 构 连 接 定 义 


-名称 
Cam Follower!l 


品 较 1 喇 较 z 
升 囊 

YY 自用 升 离 
Sol | 


摩 探 


YY 启用 座 擦 
Me= ol | 
We= ol 


Step12. 定义 3D 接触 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 下 ， 系 统 弹 出 
“3D 接触 ”操控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 机 构 中 依次 选取 图 7.6.19 所 示 的 曲面 和 基准 点 为 


A 
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参考 对 象 。 
选取 此 曲面 


图 7.6.19 ”选取 参考 对 象 
注意 : 选取 基准 点 PNTO 时 可 以 使 用 “在 列表 中 选取 ”的 方法 。 
(3) 设置 顶点 半径 参数 。 单 击 “3D 接触 ”操控 板 中 的 条 汪 选项 卡 ， 在 项 9 半生 文本 框 
中 输入 值 10， 如 图 7.6.20 所 示 。 
(4) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


ER 


[Yi 完整 几何 
接触 参考 1 
完 . .大考 1 | 
曲面 :F5 ( 拉 ..，| 涉 民生 pa 
' k 
后 币 才 考 
PHT0:F4 ( 基 ...， 涉 反 条 
4 k 
顶点 半 往 
10.0 es 


图 7.6.20 ”设置 顶点 半径 参数 

Step13. 在 滑 块 中 添加 一 个 点 力 。 

(1) 选择 命令 。 在 机构 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “ 力 / 转 矩 ”按钮 区， 系统 
弹出 “电动 机 ”操控 板 。 

(2) 定义 力 的 位 置 参 考 。 在 机 构 中 选择 图 7.6.21 所 示 的 点 为 力 的 位 置 参 考 。 

(3) 定义 力 的 大 小 。 在 国 部 类 于 :下 拉 列 表 中 选择 过 选项 ， 单 击 “ 癌 表 中 添加 行 ” 按 钮 
宇 ， 在 变星 值 文本 框 中 输入 值 0， 在 驱动 球星 值 文本 框 中 输入 值 2600; 单 击 “向 表 中 添加 行 ” 
按钮 加 ， 在 变 里 值 文本 框 中 输入 值 0.1， 在 驱动 数 旦 值 文本 框 中 输入 值 0。 

(4) 定义 力 的 方向 。 在 操控 板 中 单 击 条 当 选项 卡 ， 选 中 运动 万 向 区域 的 氏 直线 或 平面 法 线 
单 选项 ， 然 后 选择 图 7.6.21 所 示 的 边线 为 力 的 方 癌 参考 ， 方 癌 如 图 7.6.22 所 示 ， 如 采 方 问 不 


”对 可 以 通过 单 击 | 厂 向 | 按钮 进行 调整 。 


选 此 点 为 位 置 参考 选 此 边线 为 方 同 参考 
\ | 
1 


图 7.6.21 选取 参考 对 象 


图 7.6.22 ”定义 方向 
(5) 单 击 操控 板 中 的 六 按钮， 完成 力 的 定义 。 


Step14. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 臣 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 
时 重力 方 同 如 图 7.6.23 所 示 。 

(3) 单 击 | 确定 尽 钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 


图 7.6.23 重力 方 问 


Step15. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 馈 是 区 域 中 的 萌 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 


.AE a 
(Bd - < nn | 二 
:二 :二 
A 


(Snapshotl ) 。 

(3) 单 击 | 其 园 | 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step16. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 名 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 快照 下拉 列表 中 选择 | 骂 吕 Sat 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 从 按钮 。 

(3) 单 击 区 定 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step17. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 村 可 下 拉 列 表 中 选择 动 达 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持 绿 时 间 文 本 框 中 输入 值 2， 在 项 现 文 本 框 中 输 
入 值 200。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 要 二 配置 域 中 选择 加 初 澡 条 件 状 态 : 单 选 项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 [9 自用 所 有 摩擦 和 [9 自用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 送行 如 按钮， 查看 机 构 的 运行 
状况 。 

(7) 单 击 

Step18. 保存 回放 结 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 仙 析 ”区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ,系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹 出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ，” 委 夺 .按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step19. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 蔚蓝 ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “COUPLINGmpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 美 因 按钮， 系统 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 _ 关 图 按 
钮 ， 关 闭 对 话 框 。 

Step20. 再 生 模型 。 单 击 覃 型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step21. 保存 机 构 模 型 。 


按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 
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深 子 有 反弹 仿真 


范例 概述 : 

该 模型 模拟 的 是 圆柱 滚 子 由 于 重力 原因 从 圆 陶 形 斜 面 上 滚 落 下 来 ， 与 斜面 下 端的 滑 块 
发 生 碰 撞 后 反弹 回去 ， 待 圆柱 滚 子 再 次 落 在 斜面 上 后 又 沿 斜 面 下 滑 ， 再 次 与 滑 块 发 生 碰撞 ， 
如 此 反复 后 ， 滑 块 在 斜面 底 端 作 往 复 运动 ， 如 图 7.7.1 所 示 。 本 范例 主要 学 习 的 是 使 用 凸轮 
连接 模拟 碰撞 和 反弹 的 应 用 以 及 动态 分 析 的 一 般 过 程 ， 还 有 一 些 典 型 参数 的 设置 方法 。 读 
者 可 以 打开 视频 文件 Di:\creo4.16\work\ch07.07\ok\ ROLL_ASM.mpg 查看 机 构 运行 状况 。 
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图 7.7.1 机 构 模 型 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch07.07\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 roll_asm， 选 取 mns_asmn_desi 本 檬 板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 BASE_ PARTPRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 LINK01.PRT， 并 将 其 调整 到 图 7.7.2 所 示 的 位 置 。 


dl 
7.7.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
Step5. 创建 LINK01 和 BASE_PART 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 喜 按钮 ， 分别 选取 图 7.7.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 7.7.3 所 示 。 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 选 取 LINK01 中 的 基准 平面 DIM1 和 BASE_PART 中 的 基准 
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平面 RIGHT 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 将 等 界面 如 图 7.7.4 所 示 。 


辐 Comection 1 (生肖 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 加 中 闪 弄 
名 IINED1: 曲 面 :Fi0( 拉 人 种 < | | a 
名 BASE_PART: 曲面 :F10 [ 拉 | Es 
平移 
日 旋转 负 0.00 其 阿 
状况 
I 完成 连接 定义 。 
图 7.7.3 “放置 ”界面 (一 ) 
局 Commection 1 [四 ) 光束 已 且 用 
轴 对 齐 
中 十 称 芍 束 类 型 


1 LINRD1 :DTM1:F7 (基准 平 1 -下 " 
BY BASE_FART:RISHT:F1 [ 芷 仿 黎 
已 旋转 轴 0.00 | 


ee 完成 演 接 定 六 。 
7.7.4 “放置 ”界面 《二 ) 

(4) 单 击 操 控 板 中 的 溉 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 SLIDER.PRT， 并 将 其 调整 到 图 7.7.5 所 示 的 位 置 。 
负 对 齐 ， 选 取 这 两 条 边线 


旋转 选取 这 两 个 平面 


7.7.5 创建 滑 块 (Slider) 连接 


Step7. 创建 SLIDER 和 BASE_PART 之 间 的 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 旺 党 吕 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 区 音 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 7.7.5 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 谭 豆 界面 如 图 7.7.6 所 示 。 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分别 选取 图 7.7.5 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 7.7.7 所 示 。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


局 Connection 2 1 月 块 ) 约束 已 启用 
日 轴 对 齐 


型 
人 SLIDER: 这:F6 ( 坊 稼 几何 . Ee 
国生 BAsE_FART: 迪 :713 ( 控 伸 . eS 


Ee 偏 移 

平 称 轴 0.00 民 周 
状况 

新 建 集 完成 连接 定 以。 


7.7.6 “放置 ”界面 (三 ) 


局 Conmnection 2 上 疹 块 】 约束 已 启用 
负 对 齐 
让 旋转 汐 束 其 型 


电信 sLIDER: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1; 加 中 重合 


E BhSE_PART: 曲面 :了 5( 控 便 几 移 
平 秘 贡 0.00 皮 壬 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 7.7.7 “放置 ”界面 (由) 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 基站 界面 中 单 击 口 平移 灿 选 项 ， 选 取 图 7.7.8 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


me 
< 


Pe ” 


图 7.7.8 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 


a 人 局 Cornmectior 2 (省 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
放下 | 界面 右 侧 区 域 轴 对 齐 pe i — 
. | 、 | 旋转 -8B. 理 | 1 -8. 
下 的 文本 框 中 输入 值 ~-8， 并 按 平移 轴 设置 零 位 置 | * 


a :曲面 :F2 ( 拉 坤 2) 启用 重新 生成 值 
， 然 | SLIDER | El 

Enter 键 确 认 局 围 击 Dj BAsE_FART :曲面 :FB ( 拉 性 四 最 小 限制 

2 | 按钮; 选中 


[Yi 自用 重新 生成 值 复 选 杠 ， 如 图 
7.7.9 所 示 。 新 建 集 


-1000000.0 
[| 最 大 限制 1000000.0 


动 者 尾 性 ?> | 


7.7.9 ”设置 位 置 参数 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step8. 引入 元 件 LINK02.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.7.10 所 示 的 位 置 。 


一 平移: 选取 这 两 个 平面 
/ 


图 7.7.10 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step9. 创建 LINK02 和 LINK01 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 总 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 7.7.10 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 下 喜 界面 如 图 7.7.11 所 示 。 


国 Conmection 3 {上 ) 约束 已 局 用 
中 轴 对 齐 加 页 类 型 
Cj LINED2: 曲面 :Fl ( 拉 伸 _1; [ 
名 LIHED1: 曲面 :73 ( 拉 伸 _3; 
平移 ee 
日 旋转 轴 0.00 请 疝 
完成 连接 定义 。 


图 7.7.11 “放置 ”界面 (五 》 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 选取 图 7.7.10 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 , 此 时 避 喜 
界面 如 图 7.7.12 所 示 。 


是 Connection 3 [四 ) 光束 已 息 用 
轴 对 齐 os, 
小 平移 约束 兴 型 


区 LINKD2: 曲面 :71 习 伸 _1: 重合 * 
同和 LINED1: 曲面 :Fe 过 伸 2 信物 
日 施 转 轴 0.00 反 疝 


新 建 集 


图 7.7.12 “放置 ”界面 (六 ) 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step10. 创建 LINK02 和 SLIDER 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 不 坪 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 


列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 蛮 旦 按钮， 分别 选取 图 7.7.13 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 将 下 界面 如 图 7.7.14 所 示 。 


7.7.13 ”创建 销 (Pin) 连接 


让 Connection 3 虞 半 ] A 已 启用 柴 
三 Connection 4 必 肖 ) 

中 轴 对 齐 集 名 称 

平 称 Cormection 4 
总 旋转 轴 
集 基 型 
只 销 M2 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


7.7.14 “放置 ”界面 (七 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 ,选取 图 7.7.13 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 , 此 时 ”可喜 


界面 如 图 7.7.15 所 示 。 
由 [Connection 3 (四) 二 区 束 已 局 用 
己 Connection 4 () 
册 对 齐 芍 束 类 型 
i = 
jl LTNED2 : 曲面 :Fl ( 拉 尾 
= — 坊 称 
| 名 3LIDER: 曲面 :F3 ( 控 促 jo0 后 向 
下 旋 甘 轴 Tv 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


7.7.15 “放置 ”界面 〈 八 ) 


(4) 单 击 操控 板 中 的 中 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step11. 引入 元 件 ROLL _ PART.PRT。 
Step12. 创建 ROLL_ PART 和 BASE_PART 之 间 的 平面 连接 。 
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(1) 在 连接 列表 中 选取 古 平面 选项， 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 市 操控 板 菜单 ， 
中 的 L 碟 豆 | 选项 卡 。 

(2) 定义 “平面 ”约束 。 选 取 ROLL _PART 中 的 基准 平面 DTM1 和 BASE_PART 中 的 
基准 平面 RIGHT 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 豆 豆 界面 如 图 7.7.16 所 示 。 


局 Conmnectionr 5 [平面 ) 光束 已 电 用 
卡 平面 
吕 有 ROLL_ PART:DTW1:F1L (基准 | | re 
国 BAsE_FART: RIGHT :F1 ( 莽 ; ss 
入 平移 轴 1 坟 乏 
昌平 乏 轴 2 0.00 上 反 壬 
已 旋转 轴 状 )m 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 7.7.16 “放置 ”界面 〈 九 ) 


(3) 调整 ROLL_PART 的 位 置 大 致 如 图 7.7.17 所 示 。 


图 7.7.17 调整 模型 位 置 


(4) 单 击 操 控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 

Step13. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step14. 定义 凸轮 连接 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ” 四 
按钮 外 SY， 系统 弹出 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 选取 此 曲面 -一 
话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 
Mf 自动 法 择 复 选 杠 ， 选 取 图 7.7.18 所 示 曲 面 为 “凸轮 
1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确 下 按钮 。 图 7.7.18 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 止 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 西 给 2 选项 卡 ， 
按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 7.7.19 所 示 曲 面 〈 共 两 个 面 ) 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 
话 框 中 的 绚 焉 按钮 。 
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选取 此 曲面 


图 7.7.19 定义 “凸轮 2” 的 参考 
(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 时 性 选项 卡 ， 设 
置 图 7.7.20 所 示 的 参数 。 


台 索 从 动机 构 和 连接 定 匀 


图 7.7.20 定义 凸轮 连接 属性 


(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 蚤 定 站 

Step15. 定义 凸轮 连接 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名 喀 ， 系 统 弹出 “凸轮 从 动机 构 
连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 [VY 自动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 7.7.18 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确定 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 是 著 2 选 项 卡 ， 
选取 图 7.7.21 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 绚 焉 按钮。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 尾 尾 选项 卡 ， 设 
置 图 7.7.22 所 示 的 参数 。 

(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 , 列 定 按钮 。 

Step16. 放置 重力 。 
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凹 索 从 动 村 物 连 接 走 久 
和 名称 
[Cam Followerd 


凸 较 1 凹 索 2 
升 惠 

Wf 启用 升 离 
-EE 


选取 此 曲面 ep 


~ 


摩 控 
[Wf 启用 摩擦 


Ws = 10.1 
.= 51 


~ 


图 7.7.21 定义 “凸轮 2” 的 参考 图 7.7.22 定义 凸轮 连接 属性 


(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 皮 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 
(2) 设置 重力 方向 。 在 商 身 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方 同 如 图 7.7.23 所 示 。 


7.7.23 ”重力 方向 


(3) 单 击 | 确定 按钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 

Step17. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 时 区域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 | 闫 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 

Step18. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 妃 ， 系 统 弹出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 块 盟 下 拉 列 表 中 选择 名字 弛 sl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 全 按钮 。 

(3) 单 击 [ 瑚 定 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教程 


[© 


(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.7.24 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


Step19. 定义 伺服 电动 机 
| (1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .了 ， 系 统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 


选 此 连接 
/ 


图 7.7.24 选取 参考 对 象 
(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 轮 廊 详细 信息 选项 卡 ， 在 驱动 区 旦 区 域 的 
F 拉 列表 中 选择 加 lw Waleci 好 | (速度 ) 选项 ， 在 函 吉 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 昌 量 选项， 设置 
A=300。 
(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 
Step20. 定义 动态 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 演 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 


对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 

(3) 定义 图 形 显 丰 。 王 王 文本 框 中 输 
入 值 10。 


和 


(4) 定义 初始 配置 。 在 要 二 本 置 区域 中 选择 加 初 吧 条件 状态 ; 单 选 项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 [TF 启用 所 有 摩 深 和 [启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “分析 定义 ”对 话 框 中 的 到 石 如) 按钮， 查看 机 构 的 运行 
状况 。 

(7) 单 击 ” 诡 定 按钮， 完成 运动 分 析 。 

Step21. 保存 回放 结 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 务 折 区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ，， 系 统 弹出 “保存 分 析 结果 ”对 话 杠 : 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 | 保 硅 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step22. 输出 视频 。 


(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 回 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 


(2) 单 击 “动画 ”对话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 . 二线 .-. ， 系 统 弹 出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 。 确定 ”以 钮 ， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “ROLL_ASM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 | 美 图 按钮， 系统 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 , 关闭 忱 
钮 ， 关 闭 对 话 框 。 

Step23， 再生 模型 。 单 击 樟 讲 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 验 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step24. 保存 机 构 模 型 。 
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草 ”运动 仿真 分 析 与 测量 


i 本 书 第 6 章 介绍 了 不 同类 型 的 机 构 分 析 。 对 于 不 同 的 分 析 类 型 ， 还 需 
要 和 Creo 运动 仿真 中 的 “测量 ”工具 配合 使 用 ， 才 能 达到 具体 的 分 析 目 的 。 本 章 主要 介绍 
在 机 构 中 定义 分 析 与 测量 步骤 的 一 般 操 作 过 程 . 


@ 测量 
@ 自 定 义 测 量 
@ 轨迹 曲线 


8.1 疯 量 


利用 “测量 ”命令 可 创建 一 个 图 形 ， 对 于 一 组 运动 分 析 结 来 可 显示 多 条 测量 曲线 ， 也 
可 以 观察 菏 一 测量 如 何 随 不 同 的 运行 结果 而 改变 。 测 量 有 助 于 理解 和 分 析 运 行 机 构 疾 荀 产 
生 的 结 末 ， 并 可 提供 改进 机 构 设计 的 信息 。 

下 和 面 淮 例 说 明 使 用 测量 工具 的 一 般 过 程 。 图 8.1.1 所 示 的 是 齿轮 机 构 模 型 ，Creo 的 机 
构 仿 真 无 法 决定 次 轮 本 里 的 一 些 参 数 ， 如 基数 、 资 厚 、 压 力 角 等 设计 条 件 ， 因 此 在 创建 耸 
轮 醒 型 时 ， 一 定 要 先 计 算 ， 然 后 去 绘制 和 组 猴 ， 最 后 在 机 构 仿 真 模块 中 进行 分 机 ， 检 得 最 
终结 来 是 合 满 足 要 求 。 在 网 8.1.1 所 示 的 机 构 中 ,机构 连 接 已 创建 完成 ,假设 主动 轮 (大 机 
轮 ) 的 转速 为 200%s《〈 度 / 秒 )， 且 两 齿轮 均 有 一 定 的 载 千 《通过 执行 电动 机 模拟 )， 求 小 齿 
轮 的 转速 以 及 两 齿轮 的 疤 载 何以 及 连接 反作用 力 。 


图 8.1.1 齿轮 机 构 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch08.01， 打 开 文 件 gears.asm。 
Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 点 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ”按钮 3 ， 
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8.1.2 所 示 的 “次 轮 副 定义 ”对 话 框 (一 )。 

(2) 选择 定义 类 型 。 在 大 型 下拉 列表 中 选择 正 选项 。 

关于 “一 般 ” 齿 轮 副 和 "“ 正 ”齿轮 副 的 说 阴 如 下 。 

“一 般 " 次 轮 副 用 来 定义 两 个 运动 轴 之 间 的 运动 关系 ， 因 为 一般” 次 轮 副 被 视 为 速度 约 
束 ， 而 且 并 非 基 于 模型 几何 ， 所 以 在 该 种 次 轮 连接 中 可 以 直接 指定 齿轮 比 ， 并 且 可 以 更 改 
分 度 圆 直 径 值 。“ 正 ”次 轮 副 连接 可 能 影响 涉及 质量 的 分 析 结 果 ( 如 动态 分 析 结 果 、 力 平衡 
分 析 或 静态 分 析 等 ), 因此 当 进行 涉及 力 或 载 有 的 分 析 时 , 一 定 要 注意 添加 “ 正 ” 疮 轮 副 连 接 。 

(3) 定义 “次 轮 1”。 在 图 8.1.3 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 为 定义 对 象 。 

(4) 定义 “此 轮 2”。 单 击 首 5 选项 卡 ， 在 图 8.1.3 所 示 的 模型 上 选取 连接 2 为 定义 对 


进入 机 构 模块 。 
Step3. 定义 齿轮 副 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 档 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 具 轮 ”按钮 全 ， 系 统 弹出 图 


象 。 


右 辊 副 定 兴 
名 称 


GearPairl 


具 轮 1 具 荡 2 属性 
运动 灿 


Rt Conmection 1.axis 1 


8.1.2 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 (一 ) 8.1.3 ”齿轮 副 设置 


(5) 定义 属性 。 单 击 尾 竹 选项 卡 ， 设 置 图 8.1.4 所 示 的 参数 。 
(6) 完成 具 轮 副 定 义 。 单 击 “ 具 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 。 葡 下 按钮 。 
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右 轮 副 定 愉 
名 称 


rearFairl 


齿轮 1 占 轮 2 | 属性 
苇 动 比 
用 户 定 兴 
D1 


20 


压力 角 (QQ) 
20 


曙 旋 角 《有 ) 


示 创 建 内 部 托 架 主体 


应 用 (4) | | 确定 | 取消 


图 8.1.4 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 (二) 


Step4. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多 ， 系 统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ” 操控 板 中 的 轮 肇 详细 信息 ”选项 卡 ， 在 驱动 款 星 区域 
的 下 拉 列表 中 选择 加 el Veloeity (速度 ) 选项 ， 在 国 数 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 党 量 选项 ， 设 
站 A=200。 

(4) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 定义 执行 电动 机 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 邦和 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 畦 ， 系 统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 


(2) 选取 参考 对 和 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 
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(3) 在 国 剖 类 里 : 下拉 列 表 中 选择 呈 旺 选项 ， 设 置 A=30， 如 图 8.1.5 所 示 。 

(4) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 执行 电动 机 1 的 定义 。 

Step6. 定义 执行 电动 机 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 县， 系统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 2 为 参考 对 象 。 

(3) 在 凶 妆 美 型 :下拉 列表 中 选择 电量 选项 ， 设 置 A=37.5， 如 图 8.1.6 所 示 。 

(4) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 执行 电动 机 2 的 定义 。 


驱动 数量 驱动 数量 
Torgue w|imm HH Torque w|imm 1 
电动 机 哮 数 电动 机 [品类 
函数 类 型 :| 常量 - 函数 类 型 :| 常量 - 
A: bBo. 000000 | mm H hb: |37.500000 | mm 
图 形 图 形 
力 力 
FE 门 导数 必 国医 三 :3 
[| 在 单独 图 形 中 [在 单 济 图 形 中 
图 8.1.5 ”定义 执行 电动 机 1 图 8.1.6 定义 执行 电动 机 2 


Step7. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地 ， 系 统 弹 出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 装配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选 取 整 个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 定 发 尾 性 下拉 列表 中 选择 密度 选项 ， 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 确认 ; 单 击 对话 框 中 的 ”并 宕 按钮 ， 在 系统 弹出 的 “ 霹 告 ”对 话 框 中 单 击 _ 礁 位 ) 
按钮 。 

Step8. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 忻 区 域 中 的 “重力 ”按钮 皮 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方 髓 区域 中 设置 X=0，Y= -1， Z=0， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 图 8.1.7 所 示 。 

(3) 单 击 确定 _ 按钮， 完成 重力 的 设置 。 
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对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 名 称 。 输 入 分 析 的 名 称 “AnalysisDefinition1 ”。 

(3) 定义 分 析 类 型 。 在 器 型 下 拉 列 表 中 选择 支柱 选项 。 

(4) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 10， 在 岂 辕 文本 框 中 输 
入 值 100。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 [启用 所 有 摩擦 和 [启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 到 行 外 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 单 击 ” ”区 定 | 控 钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step10. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 ”分析 区域 中 的 “测量 ”按钮 荆 ， 系 统 弹 
出 图 8.1.8 所 示 的 “测量 结果 ”对 话 框 〈 一 )。 


Step9. 定义 动态 分 析 。 
| (1) 选择 命令 。 单 击 3 析 - 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 铀 尖 ， 系 统 弹出 “分 析 定 义 ” 


BB 
本 训 量 对 时 加 
图 形 类 于 测 量 对 测量 


出 量 对 时 间 


| 气 别 法 制 出 旺 图 形 


结果 集 


| Mb] AnalysisDerfinitionl 


图 8.1.7 重力 方 问 8.1.8 “测量 结果 ”对 话 框 (一 ) 
8.1.8 所 示 图 开 过 型 下 拉 列 表 中 各 选项 的 说 明 如 下 。 
反映 某 个 测量 (位置 、 速 度 等 ) 对 时 间 的 关系 。 
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反映 某 个 测量 (位置 、 速 度 等 ) 对 另 一 个 测量 ( 位置、 速度 等 ) 的 关 

系 。 如 果 选 择 此 项 ， 则 需要 选择 一 个 测量 为 XX 轴 ， 另 一 个 (或 几 个 ) 测量 为 轴 . 

(2) 建立 小 此 轮 的 转速 测量 。 单 击 口 按 钮 ， 系 统 弹出 图 8.1.9 所 示 的 “测量 定义 ”对 
话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 


测 里 定义 


名 称 
小 齿轮 转速 
速度 
点 或 运动 灿 

I Cotrection 1. axis 1 
侠 姑 万 法 
每 个 时 间 步 长 


应 用 (A) “确定 取消 


图 8.1.9 “测量 定义 ”对 话 框 


QD 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 转速 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 诺 可 时 下 拉 列 表 中 选择 于 朗 选 项 。 

加 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连接 2 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 纯 丰 有 E 下 拉 列 表 中 选择 EBEEHEEBSL 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 _ 葡 下 按钮， 系统 立即 将 小 齿轮 转速 测量 项 添加 
到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.1.11)。 

(3) 建立 小 齿轮 的 连接 反作用 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 
该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 

QO 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 连接 反作用 >”. 

@ 选择 测量 类 型 。 在 到 王 叶 下 拉 列 表 中 选择 这 接 所 作用 选项 ， 如 图 8.1.12 所 示 。 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连接 2 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 纯 丰 5EE 下 拉 昼 表 中 选择 EBEEHEEBS 

回 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 确定 “按钮 ， 系 统 立即 将 小 齿轮 连接 反作用 测量 
项 添加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 

(4) 建立 小 齿轮 的 净 载 荷 测量 。 单 击 口 按 钮 ， 系 统 弹 出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 
话 框 中 进行 下 列 操 作 。 


站 | 名称 


小 齿轮 转 速 
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图 8.1.10 ”选取 参考 图 8.1.11 “测量 结果 ”对 话 框 (二 ) 
Q) 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 兆 载 何 ”。 
四 选择 测量 类 型 。 在 三 型 = 下 拉 列 表 中 选择 塘 载 痪 选项 ， 如 图 8.1.13 所 示 。 


名 称 
小 具 轮 伞 控 原作 用 | 


] 连接 友人 用 vs | 测 里 定义 


[LE [comectiol | 本 
小 轮 载 


选择 坐标 系 


和 为 四 
TT 


用 一 
全 评估 万; 
每 个 时 间 步 长 | 每 个 时 间 步 攻 加 


| 应 用 (A) | | 确定 | 取消 | 应 用 | | 请 定 | | 取消 | 
图 8.1.12 定义 小 齿轮 连接 有 反作用 图 8.1.13 ”定义 小 齿轮 净 载 入 


(3) 选取 参考 。 选 取 图 8.1.14 所 示 的 执行 电动 机 2 为 测量 参 孝 。 
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由 选取 评估 方法 。 在 5 评 信 方法 下 拉 列 表 中 选择 时 saa 


执行 电动 机 1 执行 电动 机 2 
\ \ 
\ 


\ 
\ 


图 8.1.14 选取 参考 


@@ 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 。 区 下 按钮， 系统 立即 将 小 齿轮 净 载 荷 测量 项 添 
加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 

(5) 建立 大 齿轮 的 连接 反作用 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 
该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 。 

Q@ 输入 测量 名 称 ;“ 大 齿轮 连接 反作用 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 二 可 时 下 拉 列 表 中 选择 各 要 太 帮 用 选项 ， 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连 接 1 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 纯 上 ES 下 拉 列 表 中 选择 EBDS3 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 焉 。” 按钮 ， 系 统 立即 将 大 齿轮 连接 反作用 测量 
项 添加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 

(6) 建立 大 齿轮 的 净 载 荷 测量 。 单 击 口 胶 钮 ， 系 统 弹 出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 
话 框 中 进行 下 列 操 作 。 

QD 输入 测量 名 称 ;“ 大 齿轮 净 载荷 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 证 可 时 下 拉 列 表 中 选择 筝 二 疝 选 项 。 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.1.14 所 示 的 执行 电动 机 1 为 测量 参考 ， 

@ 选取 评估 方法 。 在 时 硬 3 下 拉 列 表 中 选择 国 EE， 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 下 ”以 钮 ， 系 统 立即 将 大 齿轮 净 载 荷 测 量 项 添 
加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 ， 此 时 “测量 结果 ”对 话 框 如 图 8.1.15 所 示 。 

(7) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 

(8) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 团 alysisnennitionl, 
此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 图 8.1.16 所 示 的 测量 结果 。 

(9) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 殴 按钮 ， 系 统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.1.17 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 避 aysisnefinitieal 中 所 有 测 
量 项 与 时 间 的 关系 。 


图 形 类 型 
| 曾 量 对 时 间 下 


Mh analysisDefiniticenl 


图 8.1.15 “测量 结果 ”对 话 框 (三 ) 图 8.1.16 显示 测量 结果 


交 忻 {[F】 视图 (WY) 格式 RE} 


-0 .人 可 . 划 航 站 -的 本 .让 | 


串 略 匡 痢 赤 启 暴 此 本 省 mm 有 1 , 区 尚 剖 丘 ; ; 码 匠 电 证 税 后 放风 * 必 
中 奇 苹 首 : :中 让 吏 汪 七 庆 mm 有 1 研 洛 洁 戎 ; ;小 匠 电 证 视 后 必用 “ 骨 
中 可 丹 肖 :路 让 避 萌 间 【可 二 可 7 SEE 1 


选择 状况 ... 


图 8.1.17 “图 形 工具 ”对 话 框 
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定义 测量 要 综合 运用 建 模 环境 中 的 分 析 与 测量 工具 ,结合 参数 和 关系 式 ， 达到 测量 的 目的 。 

8.2.1 所 示 的 是 发 动机 机 构 模 型 ， 随 看 活 赛 的 运动 ,气缸 的 容积 会 不 断 变 化 ， 如 末 需 
要 研究 容积 的 变化 情况 ， 束 害 要 进行 日 定义 测量 。 实 现 的 思路 是 先 测 量 出 活 窗 的 压 耐 积 3 
定义 为 参数 “piston_area”， 然 后 创建 一 个 活 替 行程 测量 项 目 “eng_len”， 最 终 要 测量 的 项 
目 容 积 (volume) 等 于 活塞 冰 面 面积 与 活 喜 行程 的 乘积 ， 即 volume= piston_area*eng_len。 
下 面 介 绍 详细 操作 过 程 。 


8.2” 目 定义 测量 
在 机 构 的 仿真 与 分 析 中 ， 如 果 有 些 测量 项 系统 没有 提供 ， 就 需要 进行 自 定义 测量 。 自 


图 8.2.1 机 构 模 型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch08.02， 打 开 文 件 engine_asm.asm。 

Step2. 测量 活 吃 底面 积 。 

(1) 在 模型 树 中 选取 日 BH 下 天 加 RI 并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 站 命令 ，。 

(2) 选择 命令 。 选择 分 析 功能 选项 卡 外 ” 区 域 中 的 “测量 ”按钮 乡 , 系统 弹出 “ 测 
量 : 汇总 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 “面积 ”按钮 总 ， 展 开 “ 测 量 : 面积 ”对 话 框 ， 如 图 8.2.2 
所 示 。 

(3) 选取 测量 对 象 。 选 取 图 8.2.3 所 示 的 活塞 底面 为 测量 对 象 。 

(4) 保存 测量 结果 。 在 “测量 : 面积 ”对 话 框 中 单 击 旦 "按钮 ， 选 中 加 生成 特征 单 选 项 ， 
然后 单 击 旺 形 定 .按钮 。 

(5) 关闭 “测量 : 面积” 对话 框 。 

(6) 在 装配 模型 树 界面 中 选择 而 ”到 徊 ”和 = 树 过 沽 器 加 命令， 选中 “显示 ”选项 组 下 
的 加 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 ” 允 定 ” 核 钮 ， 这 样 测量 特征 会 在 模型 树 中 显示 ，。 

Step3. 编辑 面积 测量 参数 。 

(1) 选择 命令 。 在 图 8.2.4 所 示 的 模型 树 中 右 击 况 BMESURE_AREAI 节 点 ， 选 择 学 命令 ， 
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测量 : 面积 
PH A OB 
分 析 特征 
加 设置 
一 考 
曲面 :Fai 伸 出 项) :FISTOR 


曲面 :F4. . .ISTON 加 
面积 4261. 41 mm 


控 影 : | 。” 单 击 此 处 添加 项 
国 结果 


葵 首 测 里 值 单位 
曲面 :F41 伸 出 项 ) :FISTO ”面积 二 2651. 41 peer 


8.2.2 “测量 :面积 ”对 话 框 (一) 8.2.3 ”选取 测量 对 象 


名 称 : | EMASUFE_AFEA 1 


分 析 
国 记 置 
天 者 
加 te 曲面 :F4{ 昼 出 项 } -PISTO% 
/13 BSM_TOP 
1 MSM_FRONT 


ex ASM_DEF_CSY5 
Ek [Sl ENGINE_BLOCK,PRT 
Ek (MOTOR_SIDE_COWER.PRT 
bp 问 gcCRaNK5SHaFT,PRT 


bp 国 gpI5TOMN,PRT ee 痢 | 旦 值 单位 
b El) OPISTON,.PRT 曲面 :F4! 伸 出 项 } :FISTO% ”面积 4261. 41 
p Bl gcomNECTINGS_RCD,PRT 


E [| DCONNECTINGS ROD,.PRT 
EE Fl SOONNECSTINGS RINGS,PRT 
医 CG] EONNECTING RING,PRT 
EE [Cl OFLYWHEEL.PRT 


投影 : | 。 单 击 此 处 添加 项 


了 区 
BMEASURE_AREA_1 
中 在 此 插 六 
8.2.4 ”模型 树 8.2.5 “测量 :面积 ”对 话 框 二) 


(2) 修改 参数 。 在 “测量 : 面积 ”对 话 框 中 单 击 壬 下 选项 卡 ， 单 击 其 中 的 “AREA” 字 
符 ， 然 后 将 参数 名 称 修改 为 “PISTON_AREA”， 按 Enter 键 确 认 ， 如 图 8.2.6 所 示 。 

(3) 单 击 ” 英 定 按钮， 关闭“ 测量 ;面积 ”对 话 框 。 

Step4. 添加 参数 PISTON_AREA。 

(1) 选择 命令 。 单 击 工具 功能 选项 卡 模型 总 图" 区 域 中 的 “参数 ”按钮 品 才 数 ， 系 统 弹 
出 图 8.2.7 所 示 “ 参 数 ” 对 话 框 。 


测量 : 面积 
名 称 : | MEASURE_AFFA 1 
分析 特征 


重新 生成 : 始终 " 
基数 : 

a 名 称 

[A FISTON_ARER 


图 8.2.6 ”修改 参数 


交 件 ”编辑 ”每 数 


查找 范围 
装 本 ” 习 国 EwcINE_ASM 


过 滤 依 据 于 志 
名 称 


rr 


MWODELED BY 


图 8.2.7 “参数 ”对 话 框 


(2) 添加 参数 。 单 击 “ 参 数 ” 对 话 框 中 的 “添加 新 参数 ”按钮 十， 输入 名 称 
“PISTON_AREA”， 类 型 为 “实数 ”参数 值 为 4261.41， 如 图 8.2.8 所 示 。 

(3) 单 击 等 二 按钮， 完成 参数 添加 。 

Step5. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 2， 
进入 机 构 模 块 。 

Step6. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 人 析 ”区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 位 置 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ”对 话 框 中 的 _ 臣 行 @ 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ”区 定 ”按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 
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浆 忻 ”编辑 委 数 工具 显示 


查找 范围 


装 丁 ENGINE ASH 


过 二 依据 默认 
名 称 


DESCRIPTION 


3 翌 
出 候 


访问 源 说 明 
得 [完整 .. ， 用户 定 兴 的 
得 [完整 .. 用 户 定 尺 的 
得 [完整 .. 用户 定 兴 的 


HODELED BY 


料 忻 时 
EE 
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尘 


主 过 滤器 


图 8.2.8 ”添加 新 参数 

Step7. 定义 活 畦 行程 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 “ 人 新 * ”区域 中 的 “测量 ”按钮 荆 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 建立 活塞 行程 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 
进行 下 列 操作 。 

CO 输入 测量 名 称 :“eng_len”。 

@) 选择 测量 类 型 。 在 = 闫 型 下 拉 列 表 中 选择 加 敲 选 项 ， 如 图 8.2.9 所 示 。 

@ 选取 参考 。 选 取 图 8.2.10 所 示 的 两 个 基准 点 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 双语 下 拉 列 表 中 选择 EBD 


- 名称 
| 关 吉 多 el 
类 型 
分 高 
点 或 丙 点 
从 ||PISTON:PNTO 


点 或 顶点 


||ENGINE_BLOCK:PNTI 
回 卫 类 型 

距离 

侠 姑 万 法 

每 个 时 间 步 长 


图 8.2.9 “测量 定义 ”对 话 框 (一 ) 图 8.2.10 ”选取 参考 
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“测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.2.11 )。 
(3) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 国 扣 aysislefiaitieal ， 
此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 图 8.2.12 所 示 的 测量 结果 。 


加 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 。 _ 确 下 按钮， 系统 立即 将 活塞 行程 测量 项 添加 到 


2 本 
二 一 痢 量 结果 Pw 访 bs 
图 形 类 型 


图 形 类 型 测量 对 时 间 
测量 对 时 间 


它 称 we MEASURE AREA 1 FISTON AREA 4261. 40989921 
MEASURE AREA 1 PIS... ellg_l1en 66. 6455324184 


Zz 名 名 1eh 
书 
头 

[| 艺 别 经 制 曾 量 图 形 [| 切 别 经 制 出 旦 图 形 


结果 集 结果 集 


dh analysisDefinitionl dh nalysisDefinitionl 


图 8.2.11 “测量 结果 ”对 话 框 (一 ) 图 8.2.12” 显示 测量 结果 

(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 芭 按钮， 系统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.2.13 所 示 。 该 图 反映 在 分 析 国 吕 aysisnefiaitieat 中 所 有 测量 项 与 
时 间 的 关系 。 

(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step8. 定义 气缸 容积 测量 。 单 击 口 较 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 杠 
中 进行 下 列 操 作 。 

(1) 输入 测量 名 称 :“volume”。 

(2) 选择 测量 类 型 。 在 问 型 “下 拉 列 表 中 选择 用 户 定名 选 项， 在 数量 下 拉 列 表 中 选择 
体积 选项 ， 如 图 8.2.14 所 示 。 

(3) 编辑 自 定 义 表 达 式 。 


交 怕 人) 视图 (Y) 格式 (ER) 
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了 0 区 
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Brol ys sDerinriicsnl: ;eng [en 于 前 前 


图 8.2.13 “图 形 工 具 ” 对 话 框 (一) 


@ 在 对 话 框 中 单 击 “ 插 入 列表 中 的 常量 ”按钮 到， 系统 弹出 图 8.2.15 所 示 的 “常数 ” 
对 话 框 。 


FT 


用 定义 3 | 


el 
WE 


评 


每 个 时 间 步 长 Ma 


| 应 用 (A) | 确定 | 取消 | 
8.2.14 “测量 定义 ”对 话 框 (二 ) 图 8.2.15 “常数 ”对 话 框 


@ 在 “常数 ” 对话 框 中 单 击 “ 添 加 ”按钮 暑 ， 系 统 弹出 图 8.2.16 所 示 的 “选择 参数 ” 
对 话 框 。 
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字符 是 
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上 261. 410000 


图 8.2.16 “选择 参数 ”对 话 框 


@ 在 “选择 参数 ”对 话 框 中 选择 参数 “PISTON_AREA”， 然后 单 击 插入 选择 的 按钮， 
系统 返回 到 “常数 ”对 话 框 。 

由 在 “常数 ”对 话 框 中 双击 参数 “PISTON_AREA”， 将 其 添加 到 表达 式 。 

(6) 将 表达 式 完善 为 “PISTON_AREA*eng_len*2”， 如 图 8.2.17 所 示 。 

(4) 选取 评估 方法 。 在 评估 部 法 “下 拉 列 表 中 选择 讽 E 册 Eas 

(5) 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 下 。” 控 钮 ， 系 统 立 即将 活塞 行程 测量 项 添加 到 
“测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.2.18)。 


EB 
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图 8.2.17 完善 表达 式 图 8.2.18 “测量 结果 ”对 话 框 (二) 
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(6) 单 击 美 闭 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 

Step9. 重新 运行 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 在 机 构 树 中 右 击 机 构 分 析 节 点 芝 MmavssDefinitioni (位 置 )， 选 择 当 命令 ， 系 
统 弹出 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 运行 位 置 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 玻 行 人 @ 按钮 ， 在 “确认 ”对 话 杠 
中 单 击 是 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 | ” 诡 定 “ 控 钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step10. 显示 气缸 容积 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机构 功能 选项 卡 "分析 区 域 中 的 “测量 ”按钮 并 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 选取 测量 名 称 。 按 住 Cl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 

(3) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 团 Maysi eBmtianl， 
此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 所 有 项 目的 测量 结果 。 

(4) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 


互 按钮 ， 系 统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.2.19 所 示 。 该 图 反映 在 分 析 园 加 alysisDetinitionl 中 所 有 测量 项 与 
时 间 的 关系 。 
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图 8.2.19 “图 形 工具 ”对 话 框 (二 ) 


(5) 关闭 “图 形 工 具 ” 对 话 框 。 
(6) 单 击 | 凌 闽 按钮 ， 关 闭 “ 测 量 结果 ”对 话 框 。 


Step11. 再 生 模 型 。 单 击 卓 昏 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 蝶 ， 再 生 
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机 构 模 型 。 
Step12. 保存 机 构 模型 。 


8.3 轨迹 曲线 


轨迹 昌 线 工具 包括 一 般 轨 迹 曲线 和 吓 轮 合成 曲线 。 一 般 轨 迹 曲线 用 疼 形 表示 机 构 猴 置 
中 东 一 点 或 项 点 相 对 于 零件 的 运动 ， 也 可 以 创建 机 构 闻 置 中 的 “ 档 ” 曲 线 和 实体 几何 。 串 
轮 合 成 曲线 用 图 形 表 示 机 构 凄 置 中 曲线 或 边 相 对 于 零件 的 运动 ， 可 以 用 于 创建 机 构 钱 置 中 
的 凸轮 轮廓 。 与 前 面 的 测量 工具 一 样 ， 必 须 提 前 为 机 构 逆 置 运行 一 个 运动 分 机 ， 然 后 才能 
创建 轨迹 曲线 。 

在 机 条 功能 选项 卡 中 选择 务 析 ”四 上 会 轴 泪 曲 三 命令 , 系统 弹出 图 8.3.1 所 示 的 
“轨迹 曲线 ”对 话 框 。 该 对 话 框 用 于 创建 轨迹 曲线 。 
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[ | 

曲线 类 型 


筷 }] 2U | 3D 


结果 集 


| MnalysisDeftinitionl 


| 


记 


预览 (P) 确定 | 取消 


图 8.3.1 “轨迹 曲线 ”对 话 框 


8.3.1 所 示 的 “轨迹 曲线 "对 话 框 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 

@ 三 四 要 件 =， 在 腿 配 件 或 子 装配 件 上 选取 一 个 主体 零件 ， 作 为 描绘 曲线 的 参考 。 想 象 
纸 上 有 一 支 笔 描 绘 轨迹 ， 那 么 可 以 将 该 主体 零件 看 做 纸张 ， 生 成 的 轨迹 曲线 将 是 
属于 纸张 罕 件 的 一 个 特征 。 可 从 模型 树 访问 轨迹 曲线 种 轮 合成 曲线 。 如 果 要 描 
绘 一 个 主体 相对 于 基础 的 运动 ， 可 在 基础 中 选取 一 个 零件 作为 纸张 零件 。 

@ 圭 还 :可 选取 要 生成 的 曲线 关 型 。 
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: 在 装配 体 上 选取 一 个 点 或 顶点 ， 此 点 所 在 的 主体 必须 与 纸张 零件 的 
主体 不 同 ， 系 统 将 创建 该 点 的 轨迹 曲线 。 可 以 想象 纸 上 有 一 支 笔 描绘 轨迹 ， 
此 点 就 如 同 笔尖 。 

加 ”时 BB 环 沪 莉 ， 在 装配 件 上 选取 一 条 曲线 或 边 (可 选取 开放 或 封闭 环 ， 也 可 选 
取 多 条 连续 曲线 或 边 ， 系 统 会 自动 使 所 选 曲线 变 得 光滑 )， 此 曲线 所 在 的 主体 
必须 与 纸张 零件 的 主体 不 同 。 系 统 将 以 此 曲线 的 轨迹 来 生成 内 部 和 外 部 包 络 
曲线 。 如 果 在 运动 运行 中 以 每 个 时 间 步 长 选取 开放 曲线 ， 系 统 则 在 曲线 上 确 
定 距 旋转 轴 了 最近 和 最 远 的 两 个 点 ， 了 最 后 生成 两 条 样 条 曲线 : 一 条 来 自 最 近 点 
的 系列 ; 另 一 条 来 自 最 远 点 的 系列 。 

@ ”三 曲 此 类 型 = 区 域 : 可 指定 轨迹 曲线 为 加 2 细 或 二 了 曲线。 

@ 二 千村 和 舍 : 从 可 用 列表 中 ， 选 取 一 个 运动 分 析 结 果 。 

@ | 胶 钮 : 单 击 此 按钮 可 装载 一 个 已 保存 的 结果 . 

© 三 正 . 单 击 此 按钮 ， 系 统 即 在 纸张 零件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 对 选 定 的 运 
动 结果 显示 轨迹 曲线 或 平面 凸轮 合成 曲线 。 要 保存 基准 曲线 特征 ， 必 须 保 存 该 堆 
件 ， 

e@ 预 (F) : 单 击 此 按钮 ， 可 预览 轨迹 曲线 或 凸轮 合成 曲线 。 

下 面 以 图 8.3.2 所 示 的 连 杆 机 构 为 例 说 明 轨 迹 曲线 的 应 用 。 在 该 机 构 中 , 现在 需要 分 析 

元 件 ROD_3 中 基准 点 “PNT0” 的 运动 轨迹 ， 具 体操 作 步 又 如 下 。 


选取 此 零件 选取 此 后 
\ ’ 


图 8.3.2” 连 杆 机 构 模 型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch08.03， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ”按钮 
进入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 在 机 村 功能 选项 卡 中 选择 ”分析 ee 划 轨迹 曲线 命令 ， 系 
弹出 “轨迹 曲线 ”对 话 框 。 

Step4. 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 8.3.2 所 示 的 零件 为 “ 纸 零 件 ” 选取 网 8.3.2 中 
基准 点 PNT0O 为 参考 对 象 。 


统 
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Step5. 在 “轨迹 曲线 ”对 话 框 中 单 击 “ 从 文件 加 载 一 个 结果 集 ” 按 钮 号 ， 系 统 弹出 
图 8.3.3 所 示 的 “选择 回放 文件 ”对 话 框 ;选取 工作 目录 中 的 回放 结果 集 
“AnalysisDefinition1.pbk”， 单 击 必 打开 | 拉 ls 


妹 择 回放 文件 
可 | | 本 | =| 门 win7 各 :) ere63.16 work ceh0g.03 | 搜索 . 


另 组 织 ~ 加 视图 v 人 工具 ~ 
公用 文件 卖 “| 门 ] tk 
加 桌面。 | [外 analysisDefinitionl phk 
县 我 的 六 档 
着 vin7 
偿 工 作 目录 
稚 | 网 上 部 居 交 件 各: analyrsisDefinitionl. pbk 修改 日 期 : 20-WBr-13 10:51:50 站 


> 文件 云 树 ”打开 |”| 取消 (O 
8.3.3 “选择 回放 文件 ”对 话 框 


误 件 多 : | nalysisDefinitionl. pbk | ”类 型 | 机 构 回 前 交 忻 (spbk) |= 


Step6. 单 击 “ 轨 迹 曲线 ”对 话 框 中 的 将 下 _ 按钮， 系统 即 在 机 构 中 显示 轨迹 曲线 ， 并 
在 纸 零 件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 如 图 8.3.4 所 示 。 


8.3.4 轨迹 曲线 
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全 Ar 


中 
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章 ”Creo 运动 仿真 与 分 析 
实际 综合 应 用 


本 草 主 要 通过 综合 范例 来 介绍 Creo 运动 仿真 与 分 析 的 应 用 ， 读 者 在 学 
习 时 ， 要 注意 创建 机 构 连 接 的 技巧 和 创建 各 种 机 构 分 析 的 先决 条 件 以 及 操作 过 程 。 


9.1 间歇 机 构 仿 真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 间歇 机 构 运 动 仿 真 的 创建 过 程 。 间 软 机 构 的 特点 是 转动 构件 作为 驱动 轴 
连续 运转 ， 而 从 动 件 仅 间歇 性 、 周 期 性 地 运动 ， 这 种 机 构 的 运动 就 叫做 间 歌 运动 。 图 9.1.1 
所 示 的 模型 模拟 的 是 自动 工 位 切换 机 构 的 工作 状况 。 在 该 范例 中 ， 需 要 加 工 圆 盘 零 件 上 面 
的 四 个 圆 孔 ， 加 工 完 一 个 圆 孔 后 ， 通 过 间歇 机 构 自动 切换 到 另外 一 个 圆 孔 继续 加 工 ， 加 工 
完 四 个 圆 孔 后 ， 一 个 加 工 周 期 结束 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo4.16\work\ch09.01\ok\ 
INTERMITTENT_ASM.mpg 查看 机 构 运 行 状况 。 


人 


图 9.1.1 机 构 模 型 
Task1. 新 建 装配 模型 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch09.01\。 
Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ,命名 为 intermittent_asm， 选 取 "mns_asm_desin 
模板 。 
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Task2. 组 装机 构 模 型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 GENEVA_GEAR_FRAME.PRT, 并 使 用 上 刁 默认 约束 完全 约束 该 
元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 GENEVA_GEAR.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.1.2 所 示 的 位 置 。 

Step3. 创建 GENEVA_GEAR 和 GENEVA_GEAR_FRAME 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 喜 按钮 ， 分别 选取 图 9.1.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 9.1.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
人 


~ 二 
平移 :选取 这 两 平面 


9.1.2 ”创建 销 (Pin) 连接 


局 Connectiorn_l  ( 销 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 Pe 
Eg GENEVA_GEAR: 曲面 :F8 (| 和 
OY GENEVA_GEAR_FRANME: 曲 盏 二 至 
平移 仿 移 
旋转 轴 0.00 到 向 
ER 完 志 按 定 义 。 


图 9.1.3 “放置 ”界面 (一) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.1.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 9.1.4 所 示 。 


局 Connection_l ( 销 ) 约束 已 号 用 
轴 对 并 类 弄 
少 于 入 i 


ee 


Gg GENEYA_GEAR: 曲 面 :F6( 且 下 重合 
Qf GENEVA_GEAR_FRAME: 曲 和 仿 移 


旋转 轴 0.00 上 反 语 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.1.4 “放置 ”界面 (二 ) 
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(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 灰 吾 界面 中 单 击 口 旋转 轴 选 项 ， 选 取 GENEVA_GEAR 中 的 
基准 平面 TOP 和 GENEVA GEAR FRAME 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 总 图 界面 右 侧 汪 前 位置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 ”*? 按钮， 选中 [让 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.5 所 示 。 


辐 Connection_1 上告 崩 ] 当前 位 置 重新 生成 值 

轴 对 齐 
平 称 0.0 0.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 

部 呈 EYh_GEAR:TOP:F2 (天 i ”yf 启用 重新 生成 值 

OY SENEVh_GEAR_FRAMME: FRD! 门 最 小 限制 i 

[| 最 去 限 制 180.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 


图 9.1.5 设置 位 置 参 数 (一 ) 
(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step4. 引入 元 件 GENEVA_DRIVER.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.1.6 所 示 的 位 置 。 
Step5. 创建 GENEVA_DRIVER 和 GENEVA_GEAR_FRAME 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 误 直 按钮， 分 别 选取 图 9.1.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 莹 豆 界面 如 图 9.1.7 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
和 


~、 
平移 ， 选 取 这 两 个 平面 


图 9.1.6 创建 销 (Pin) 连接 


辐 Conmeetiorm 2 生肖] 芍 束 已 局 用 
中 轴 对 齐 a 
中 GENEVYA_DRIVER: 曲 面 :F8 | 一 一 一 
名 GEHEYA_GEAR_FRAME: 曲 盏 Was 
平移 起 移 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.1.7 “放置 ”界面 〈 三 ) 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.1.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 9.1.8 所 示 。 


己 Cormeetion 2 { 稍 ) 约束 已 局 用 
轴 对 齐 
兴 干 称 TR 


2g 5E 王 Yh_DRIVER: 曲面 :F6 | -| 重 对 
| 中 GENEVYh GEAR FEAME: 曲面 偏 区 
旋转 轴 0.00 怪 符 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.1.8 “放置 ”界面 〈 四 ) 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 不 埋 界 面 中 单 击 吕 旋 转轴 选项 ， 选 取 GENEVA_DRIVER 中 
的 基准 平面 TOP 和 GENEVA_GEAR_FRAME 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 人 参考。 

(5) 设置 位 置 参 数 。 在 总 豆 界 面 右 侧 当前 全 置 | 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 ”“*? 按钮 ， 选 中 [启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.9 所 示 。 


辐 Connection 2 {外} 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 膏 
se 0o. 0 F > 0.0 
证 转轴 设置 地 应 置 > 


PPP 


i GEHEVA_DRIVER: TOP: F2 E [Wf 启用 重新 生成 值 
En GEHEYA_GEAF_FRAME. FROY 器 最 小 限制 


-180.0 
[| 最 大 限制 180.0 


动态 属性 >》 
新 建 集 


图 9.1.9 设置 位 置 参 数 (二 ) 
(6) 单 击 操控 板 中 的 当 控 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 


Step6. 引入 元 件 CASTPRT， 并 将 其 调整 到 图 9.1.10 所 示 的 位 置 。 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
人 


~ 
“平移 : 选取 这 两 个 平面 


图 9.1.10 创建 销 (Pin) 连接 
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Step7. 创建 CAST 和 GENEVA_GEAR 之 间 的 销 连接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 豆 按钮 ， 分 别 选取 图 9.1.10 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 误 羡 界面 如 图 9.1.11 所 示 。 


辐 Connection_ 3 (四 ) 
让 轴 对 齐 
各 csT: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 
同和 EHEYA_GEAR: 曲面 :F14 中 
平移 
旋转 轴 


新 建 集 


图 9.1.11 


芍 束 已 启用 
约束 类 型 
坑 称 
0.00 | 


状况 


“放置 ”界面 〈 五 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.1.10 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 


时 ,六 置 | 界面 如 图 9.1.12 所 示 。 


局 Connection 3 首肯 ) 
轴 对 弃 
中 平 称 
各 csT: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 
同和 SEE SEAR: 曲面 :F13 自 
旋 苇 轴 


新 建 集 


图 9.1.12 


约束 已 局 用 
光束 汪 型 
| 重 台 = 
坊 称 


0.00 


[| 


状况 


“ 放 秆 ”界面 (六) 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 走 界面 中 单 击 口 施 转 抽 选 项 


DTM1 和 GENEVA_GEAR 中 的 基准 平面 TOP 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在, 履 置 界 而 右 侧 国 有 


Sa 


中 | | 


页 ， 选取 CAST 中 的 基准 平面 


立 置 


键 确认 ， 然 后 单 击 


六 六 


辐 Connection 3 {外 ) 


区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


按钮 ， 选 中 喇 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.13 所 示 。 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平移 D.0 下 站 六 0.0 
| 设置 雪 位 轩 
着 csT:DTH1:FB (基准 平面 Ff 启用 重新 生成 值 
OY SEHEVA_GEAR: TOP : F? [ 莫 ; 门 最 小 限制 -60 0 
[| 量 志 限制 180.0 
动态 尾 性 >> 


新 建 集 


图 9.1.13 


设置 位 置 参数 (三 ) 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step8. 引入 元 件 ROD.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.1.14 所 示 的 位 置 。 
Step9. 创建 ROD 和 GENEVA_GEAR_FRAME 之 间 的 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 时 站 时 选项 ， 
中 的 国 并 于) 先 项 卡 。 


系统 弹出 “元 件 放 年 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 六 蛙 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.1.14 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 耻 走 界面 如 图 9.1.15 所 示 。 
旋转 ， 选 取 这 两 个 平面 ，_ 
~ 


™_ 


/sy 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 Y 


9.1.14 创建 滑 块 〈Slider) 连接 


四 Cornnection 4 [请 块 ) 
中 轴 对 齐 
oy ROD: 1 (四 ):F1 ( 拉 伸 _1; 
En GENEVS GEAR FRAME:A 1 
旋转 
平 称 轴 


新 建 集 


9.1.15 


光束 已 息 用 
芍 束 类 型 
回 吕 重合 
坊 乏 
0.00 到 同 


状况 


“放置 ”界面 《七 ) 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.1.14 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 然 
后 单 击 己 , 滑 氛 选项 后 的 反 向 连接 按钮 切换 方向 ， 此 时 芒 重 界面 如 图 9.1.16 所 示 。 


加 Connection_ 4 (请 块 ] 
轴 对 齐 
中 旋转 
| 吕 RD: 曲 面 :了 2 蚁 伸 2) 
GENEVA_ GEAR FRANE: 曲 画 


平移 办 


新 建 集 


9.1.16 


光束 已 且 用 
光束 凑 型 
] [下 训 
坊 称 
3.00 到 阿 


“放置 ”界面 《 八 ) 
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(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 训 二 界面 中 单 击 品 平 移 灿 选 项 ， 选 取 图 9.1.17 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 


od 
Cd 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


9.1.17 设置 平移 轴 参 考 


on 
习 朋 志 吾 
Re 


(5$) 设 置 位 置 参数 。 在 训 置 界面 右 侧 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -35, 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 站 按钮 ， 选 中 呵 启用 重新 生成 什 复 选 框 ， 如 图 9.1.18 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 


局 Connection 4 1 和 月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 章 
ye -35. 0 一 > -35.0 
平 称 轴 恒 置 零 位 下 


嘲 RDD: 曲面 :F2 ( 拉 坤 _21 | 9 启用 重新 生成 值 
轩 EHEYA_GEAR_FRANE: 曲 重 


[| 量 小 限制 -1000000.0 
[| 量 去 限制 1000000.0 
动 夸 尾 性 >>》 


新 建 集 


图 9.1.18 ”设置 位 置 参 数 〈 四 ) 
Task3. 定义 仿真 与 分 析 
Step1l. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 2， 
进入 机 构 模 块 。 
Step2. 定义 凸轮 连接 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名著 ， 系 统 弹出 “凸轮 从 动机 构 
连接 定义 ”对 话 框 。 


(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 呵 日 动迁 反复 选 框 ， 选 取 图 9.1.19 所 示 曲 


面 1 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 绚 走 按钮 。 
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(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 品名 2 选项 卡 ， 
选中 对 话 框 中 的 Y 自动 迁 择 复 选 框 , 选取 图 9.1.19 所 示 曲 面 2 为 “凸轮 2” 的 参考 , 单 击 “ 选 
择 ” 对 话 框 中 的 _ 绚 下 按 包 ，。 


Tf 


9.1.19 ”定义 “凸轮 ”参考 


(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 野性 选项 卡 ， 设 
置 图 9.1.20 所 示 的 参数 。 

(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 斑 定 按钮， 完成 凸轮 机 构 的 定义 ， 
如 图 9.1.21 所 示 。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


图 9.1.20 ”定义 凸轮 连接 属性 图 9.1.21 定义 凸轮 机 构 


Step3. 定义 伺服 电动 机 1。 
(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .， 系 统 弹 出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 
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(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.1.22 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 
(3) 设置 轮廓 参 数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轮 魔 详细 信息 选项 卡 ， 在 驱动 吉星 区 域 
的 下 拉 列 表 中 选择 | 加 开 Welsai 嫩 (速度) 选项， 在 函数 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 党 量 | 选 项 ， 设 
置 A=45。 
(4) 单 击 操 控 板 中 的 学 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 


图 9.1.22 ”选取 参考 对 人 象 


Step4. 定义 伺服 电动 机 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .， 系 统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.1.22 所 示 的 连接 2 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轮 廊 详细 信息 选项 卡 ， 在 驱动 娄 旦 区 域 
的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 函数 类型 :下 拉 列 表 中 选择 条 旨 选项 ， 设 置 A=25、B=0、C=0、 
T=2% 

(4) 单 击 操控 板 中 的 置 按 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 


对 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 块 黑 区 域 中 的 荫 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 | 其间 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 


Step6. 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 “ 允 折 ”区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .从 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 


(2) 定义 分 析 类 型 。 在 类型 下 拉 列 表 中 选择 运动 学 选项 。 
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(3) 定义 时 间 参 数 。 在 营 目 时 间 文本 框 中 输入 值 7， 在 呀 加 文本 框 中 输入 值 20。 


(5) 定义 电动 机 配置 。 单 击 电动 机 选项 卡 ， 在 “电动 机 ”选项 卡 中 进行 如 下 电动 机 配 


QD 在 电动 机 列表 中 选择 电动 所 1 ， 在 自 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 3， 如 图 9.1.23 所 


G@ 在 电动 机 列表 中 选择 电动 册 2 |， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 2。 
图 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按 钮 种 ， 在 电动 机 列表 中 选择 电动 机 ， 在 自 区 域 下 方 的 文本 


框 中 输入 值 8， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 10。 


图 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按 钮 二 ,， 在 电动 机 列表 中 选择 电动 机 2 ， 在 自 区 域 下 方 的 文本 


框 中 输入 值 16， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 18。 


加 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按钮 二 ,， 在 电动 机 列表 中 选择 电动 机 2 ， 在 自 区 域 下 方 的 文本 


框 中 输入 值 24， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 26， 如 图 9.1.24 所 示 。 


Wie 


并 析 定 关 并 析 定 光 


名 称 
hnalwsisDetinitionl 


种 种 


hnalwsisDetinitionl 


类 型 


运动 学 


类 型 
运动 学 
首选 顺 | 电动 机 


电动 机 
电动 机 1 


首选 项 | 电动 机 
电动 机 

电动 机 1 

电动 机 2 


电动 机 2 
电动 机 2 
电动 机 2 
电动 机 2 


图 9.1.23 “电动 机 ”选项 卡 图 9.1.24 定义 电动 机 配置 
(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 臣 行 (R) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 


(7) 完成 运动 分 析 。 单 击 
Step7. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 细 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ,系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 
(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ; 


| 按钮， 完成 运动 分 析 。 
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采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 

Step8. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 加， 系统 弹出 “动画 ”对 话 
框 。 

(2) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 .捕获 ... ,， 系 统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 。” 绚 下 ”| 校 钮 ， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 


女 钮 ， 即 可 保存 仿真 结 打 。 


(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “INTERMITTENT_ASM.mpg” 查 看 结果 。 


(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 美国 
按钮 ， 关 闭 对 话 框 。 

Step9. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 验 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step10. 保存 机 构 模型 。 


按钮 , 系统 返回 到 “回放 ”对 话 框 , 单 击 其 中 的 | 美 闭 


9.2 目 动 化 机 械 手 仿真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 一 个 自动 化 机 械 手 运动 仿真 的 创建 过 程 。 在 一 些 实现 流水 线 生产 的 机 械 
中 ， 自 动 化 机 械 手 十 分 常见 ， 一 般 用 于 在 不 同 的 工 位 之 间 运 送 机 械 零 部 件 。 图 9.2.1 所 示 的 
模型 模拟 的 是 在 工序 之 间 运 送 机 械 零 部 件 的 自动 化 机 构 , 工作 过 程 大 致 分 为 以 下 几 个 步骤 : 
首先 ， 在 初始 位 置 机械 手 接收 前 一 工序 完成 的 零件 ; 运 到 第 一 工 位 进行 工序 1 的 加 工 ， 完 
成 后 又 运 到 第 二 工 位 进行 工序 2 的 加 工 ; 将 加 工 好 的 零件 再 传递 到 下 一 工 位 ; 最 后 机 械 手 
返回 到 初始 位 置 准备 下 一 次 运送 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo4.16\work\ch09.02\oK\ 
MAGIC_HAND.mpg 查看 机 构 运行 状况 。 


图 9.2.1 机 构 模 型 
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Task1. 新 建 装配 模型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\work\ch09.02\。 


Task2. 组 装机 构 模 型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 


Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 magic_hand， 选 取 mmns_asm_desi 本 模板 。 


Step2. 引入 第 二 个 元 件 SLIPPER.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.2.2 所 示 的 位 置 。 


Step3. 创建 SLIPPER 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 于 洽 沼 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 总 旦 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.2.2 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 诅 直 界面 如 图 9.2.3 所 示 。 


旋转 ， 选 取 这 两 个 平面 


人 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 < 一 一- 
9.2.2 创建 滑 块 (Slider) 连接 


是 Commection 1 (请 块 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 | 
岂 SLIPPER: 边 :F2 (导入 特征 | 
寺 Basz: 进 :到 {导入 特征 ) | 
旋转 坑 移 
平 秘 贡 0.00 上 屋 里 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.2.3 “放置 ”界面 (一) 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.2.2 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 9.2.4 所 示 。 


局 Connection 1 站 骨 块 ) 
轴 对 齐 
让 诈 转 


同和 j SLIFPER: 曲面 :F2 ( 导 洲 特 


El BASE: 曲面 :F2 [ 导 六 特征 : 


约束 已 局 用 
约束 类 型 
[重合 |* 


坊 移 
0.00 


”| 反 向 
状况 
完成 连接 定义 。 


66 


图 9.2.4 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 


面 为 平移 轴 参 考 。 


图 9.2.5 


addi 
键 确认 ， 然 后 单 击 


放置 ”界面 〈 二 ) 


在 放置 界面 中 单 击 操 平 苞 锁 选 项 ， 选 取 图 9.2.5 所 示 的 两 个 平 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


设置 平移 轴 参 考 


区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 10, 并 按 Enter 


”>》》 以 钮 ， 选 中 吓 启用 重新 生成 入 复 选 框 ， 选 中 加 景 小 限制 复 选 框 ， 在 


其 后 的 文本 框 中 输入 值 10; 选中 [YW 晤 二 限制 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 535， 如 图 
9.2.6 所 示 。 


辐 Connection_1 [月 块 ) 
轴 对 膏 

旋转 

平 称 轴 


SLIPPER 曲面 :了 二 晒 
多 BASE: 曲面 :F2 (导入 特征 ; 


当前 位 置 重新 生成 值 

EE 
一 

[KW 自用 重新 生成 填 

车 最 小 限制 10.0 

KF 最 大 限制 0 | 

| 动态 尾 性 ?> | 


图 9.2.6 设置 位 置 参数 (一) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
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Step4. 引入 元 件 REVOLUTION_ARM.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.2.7 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 SLIPPER 和 REVOLUTION_ARM 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 喜 按钮 ， 分别 选取 图 9.2.7 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 。 

(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.2.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 并 在 
约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 [本 可 选项 ， 偏 移 距离 值 为 -30， 如 图 9.2.8 所 示 。 


平移 ;选取 这 两 平面 
一 -7 
/ 


铀 对 齐 ; 选取 这 两 个 柱 而 < 


9.2.7 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


思 Connection 2 [和 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 芍 囊 尖 型 


En REYOLUTION_ARN; 曲面 : 中 日 距离 |w 
| 和 SLIPPER: 曲面 :F2 (导入 特 。 昌黎 
诈 转 轴 30.00 i™ | 皮 向 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.2.8 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 不 豆 界面 中 单 击 吕 旋 转 负 选项 ,选取 SLIPPER 中 的 基准 平面 
FRONT 和 REVOLUTION_ARM 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 人 参考。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在， 总 置 界面 右 侧 屠 前 太 可 x 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 ”“*? _ 按钮， 选中 [W 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 喇 景 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 [Vf 景 术 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 360, 如 图 9.2.9 
所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


EConnection 2 上 肖 ) 当前 位 置 


| 设置 雪 位 置 | 
[Vf 启用 章 新 生成 值 
[Yi 景 小 限制 
[Vf 最 太 限 制 3600 vw 


| 动态 尾 性 ?> | 


9.2.9 ”设置 位 置 参数 (二 ) 


Step6. 引入 元 件 EXPANSION_ARM.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.2.10 所 示 的 位 置 。 

Step7. 创建 EXPANSION_ARM 和 REVOLUTION_ARM 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 号: 站 时 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 芯 置 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.2. 10 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 


此 时 茧 置 界面 如 图 9.2.11 所 示 。 


旋转 ， 选取 这 两 个 平面 


二 
”1/ 


条 对 于 选取 这 个 福 面 兰 一 一 


约束 已 局 用 


光束 类 型 
[| 重合 |* 


坊 称 


0.00 “| | 上 度 向 | 


完成 广 接 十 必 。 


9.2.11 “放置 ”界面 (三 ) 
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(3) 定义 “旋转 ” 约束。 分 别 选取 图 9.2.10 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 然 
后 单 击 己 , 滑雪 选 项 后 的 反 向 连接 按钮 切换 方向 ， 此 时 吾 看 界面 如 图 9.2.12 所 示 。 


是 Conmection_ 3 1 月 块 ) 区 束 已 启用 
灿 对 齐 本 
让 旋转 约束 类型 


| 凤 FYPANSION_ARN: 曲 面 :P2 上 富 电 
En BEYDLUTIDH_ARH: 曲面 :73 ，， 人情 移 


平移 轴 T. 50 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.2.12 “放置 ”界面 《四 ) 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 芒 直 界面 中 单 击 9 平 项 轴 选 项 ， 选 取 图 9.2.13 所 示 的 平面 和 
顶点 为 平移 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参 数 。 在 耿直 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 10, 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 _ 六 按钮 ， 选 中 [F 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 呀 景 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 略 景 大 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 70, 如 图 9.2.14 
所 示 。 


选取 此 平面 选取 此 顶点 
~ 4 


a ee et se ed 


9.2.13 ”设置 平移 轴 参 考 


辐 Connection 4 1 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 但 
轴 对 膏 
ee 10. ” 7 10.0 
平移 四 设置 季 位 置 | ~ 


i EXPANSION_ARN: 顶点 :过 | Ff 启用 重新 生成 值 


鼻 FEYOLUTION_ARN: 曲面 : Ff 最 小 限制 


苹 最 大 限制 T0.0 
动态 尾 性 ?> 
新 建 集 


9.2.14 ”设置 位 置 参数 (三 ) 
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上 3 
T 


:= 


(6) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step8. 引入 元 件 TOOL_TIPPRT， 并 将 其 调整 到 图 9.2.15 所 示 的 位 置 。 
Step9. 创建 TOOL_TIP 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 皇 . 衣 叶 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 然 后 单 击 操 
控 板 菜单 中 的 ， 刘 吉 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.2.15 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 访 豆 界面 如 图 9.2.16 所 示 。 


旋转 : 选取 此 平面 和 元 件 
” ”TOOL _TIP 中 的 基准 平面 RIGHT 


’ 


= 
一 


” 
区 


轴 对 齐 : 选取 这 个 柱 面 = 二 “ 


9.2.15 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


思 Conmection 5 1 月 块 ) 约束 已 启用 
中 轴 于 齐 | 
| 对 TO0L TTF :曲面 :T2 (导入 | | 上 a , 
各 BhsE: 曲面 :F6 控 伸 1) | 二 于 
旋转 直 移 
平 迄 轴 0.00 | 
状 讶 
I 完成 连接 定义 。 


图 9.2.16 “放置 ”界面 〈 五 ) 
(3) 定义“ 旋转” 约束。 选取 图 9.2.15 所 示 的 平面 和 TOOL_TIP 中 的 基准 平面 RIGHT 
为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 勤 吾 界面 如 图 9.2.17 所 示 。 


己 Comection 5 1 诈 块 ) 光束 已 晤 用 
轴 于 齐 
中 旋转 ks 
目 目 是 离 


En TODL TIP :RINGT :FS E39] 
En Bh3F: 曲面 :F2 (导入 特征 ; 坊 称 


平移 轴 30.00 


民生 
状况 
新 建 集 完成 连接 定名 。 


图 9.2.17 “放置 ”界面 (六) 


面 为 平移 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 站 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -56， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 依次 单 击 _ 或 置 志 位置 按钮 科 冯 按钮 ， 选 中 鸭 启用 重新 生成 值 复 选 
框 ， 选 中 辐 景 小 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 呵 景 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 
的 文本 框 中 输入 值 35， 如 图 9.2.19 所 示 。 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


到 


图 9.2.18 ”设置 平移 轴 参 考 


思 Cormeetior B [月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 便 
轴 对 齐 
旋转 -5 . 品 本 六 六 0. 0 
平 称 轴 借 置 震 位 置 | 


由 TO0L_TIP :曲面 :F2 (导入 Ff 启用 重新 生成 值 


| 凤 g BAsE: 曲面 :72 (导入 特征 


[Wf 最 小 限制 0.0 
RM 最 大 限制 35.0 ™ 
动态 尾 性 >> 


新 建 集 


图 9.2.19 设置 位 置 参 数 〈( 四 ) 
(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step10. 参考 Step8 和 Step9 的 操作 步骤 ， 闭 配 第 二 个 TOOL_TIP， 如 图 9.2.20 所 示 。 


装配 此 元 件 


9.2.20 ”装配 第 二 个 TOOL TIP 
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Task3. 定义 仿真 与 分 析 

Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step2. 定义 伺服 电动 机 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多 ， 系 统 弹 出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 


图 9.2.21 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮 廊 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轮 娜 详细 信息 选项 卡 ， 在 驱动 数量 区 域 
的 下 拉 列 表 中 选择 位 置 ， 在 国 数 类 型 : 下拉 列 表 中 选择 表 选项 。 

(4) 选择 拟 合 类 型 。 在 表 规 范 区 域 中 选中 号 性 单 选项 。 

(5) 输入 表 数 据 。 

@ 定义 第 1 行 数据 。 单 击 “向 表 中 添加 行 2 按钮 宇 ，, 在 时 间 文本 框 中 输入 值 0, 在 看 


文本 框 中 输入 值 10。 
@ 定义 第 2 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 > 按 钮 各 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 4, 在 枚 
文本 框 中 输入 值 123。 


@@ 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 二 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 16， 在 
各 文本 框 中 输入 值 123。 

@ 定义 第 4 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按钮 宇 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 20， 在 
各 文本 框 中 输入 值 422。 

@ 定义 第 5 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按钮 宇 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 28， 在 
各 文本 框 中 输入 值 422。 

@ 定义 第 6 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按钮 宇 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 32， 在 
各 文本 框 中 输入 值 535。 


0 
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@) 定义 第 7 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 二 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 48， 在 
各 文本 框 中 输入 值 535。 

定义 第 8 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 宇 ， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 52， 在 
要 文本 框 中 输入 值 10， 如 图 9.2.22 所 示 。 

(6) 选中 靳 麻 选项 右 下 方 的 “位 置 ” 复 选 框 , 然后 单 击 图 形 按钮 ,系统 弹出 图 9.2.23 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 。 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 函 数 图 形 。 

(7) 单 击 对 话 框 中 的 ”区 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

(8) 关闭 “图 形 工 具 ” 对 话 框 。 


图 形 工 且 
交 件 {F》 视图 (FY) 格式 疏 ) 


草图 忆 动 项 闭 语 or | 


变量 值 驱动 数量 值 
0.00 10. 00 
4. 00 123. 00 
18. 00 123. 00 
20.00 422. 00 
26.00 422 00 
32 D0 535 00 I ,a 20 0 .0 本 由 ,站 sp No pi. cl 
48. 00 535. 00 a Se 
52. 00 10. 00 
图 9.2.22 设置 “ 表 ” 参 数 图 9.2.23 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


Step3. 定义 伺服 电动 机 2。 参考 Step2 的 操作 步 又 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 2 为 参考 
对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.24 所 示 。 

Step4. 定义 伺服 电动 机 3。 参 考 Step2 的 操作 步 又 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 3 为 参考 
对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.25 所 示 。 


变 里 值 驱动 数量 值 
0. 00 0.00 变 里 值 驱动 数量 什 
4.00 90.00 0. 00 10.00 
32.00 90.00 4.00 10. 00 
3B. 00 180. 00 3.00 so5. 00 
44. 00 180. 00 40. 00 so5. 00 
48. O00 3B0. 00 44. D0 10. 00 
52. 00 36B0. 00 ce D0 10. 00 


图 9.2.24 定义 伺服 电动 机 2 图 9.2.25 ”定义 伺服 电动 机 3 
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Step5. 定义 伺服 电动 机 4。 参 考 Step2 的 操作 步骤 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 4 为 参考 
对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.26 所 示 。 

Step6. 定义 伺服 电动 机 5。 参 考 Step2 的 操作 步 又 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 5 为 参考 
对 象 。“ 表 ”参数 如 图 9.2.27 所 示 。 


变量 值 驱动 数量 值 变量 值 驱动 数量 值 

0D. O00 D. DO D.00 D0.00 

3. 00 D0. Oo 20. O00 0.00 

lz2.00 32.00 2 和 .00 32.00 

1B. 00 0D. 00 28. 00 0.00 

44. D0 0.00 4 和 4. OD 0.00 

图 9.2.26 定义 伺服 电动 机 4 图 9.2.27 定义 伺服 电动 机 5 


Step7. 再 生 模型 。 单 击 楼 型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
模型 。 

Step8. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 入 区 域 中 的 欧 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshot1 )。 

(3) 单 击 计 峡 核 钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step9. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分 析 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 在 国画 一 文本 框 中 输入 值 55。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 天 二 配置 区 域 中 选择 名 快照 : 单 选项 。 

(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 如) 按钮， 查看 机 构 的 运行 状况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 目 二 列 定 按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step10. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 术 构 功能 选项 卡 务 折 ”区域 中 的 “回放 ”按钮 加， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ,， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 
采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 。” 各 在 按钮， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step11. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 .捕获 ... |， 系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 


\ 
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(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “MAGIC_HAND.mpg” 碍 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 闫 图 按钮 ， 系 统 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 然 后 单 击 其 
中 的 | 羡 图 | 按钮， 关闭 对 话 框 。 

Step12. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step13. 保存 机 构 模 型 。 


9.3 ”发 动机 仿真 与 分 析 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 发 动机 仿真 与 分 析 的 操作 过 程 。 首 先 介绍 机 构 模 型 的 创建 ， 然 后 进行 运 
动 仿真 ， 并 分 析 发 动机 活塞 的 速度 曲线 。 发 动机 模型 如 图 9.3.1 所 示 ， 读 者 可 以 打开 视频 文 
件 Di:\creo4.16\work\ch09.03\ok\ ENGINE_ASM.mpg 查看 机 构 运 行 状况 。 


一 到 
图 9.3.1 发 动机 模型 


Task1. 新 建委 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo4.16\workNch09.03\。 
Step2. 狐 建 文件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 engine_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
Task2. 组 装机 构 模 型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 ENGINE_BLOCK.PRT， 并 使 用 只 加 让 约 束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 MOTOR_SIDE_COVER.PRT, 并 将 其 调整 到 图 9.3.2 所 示 的 位 置 。 

Step3. 创建 MOTOR_SIDE_COVER 和 ENGINE_BLOCK 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 妇 出 性 选项 ， 系 统 弹 出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 菜 
单 中 的 | 总 豆 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 重 S 选项， 选取 图 9.3.2 
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“重合 ”约束 (二 ); 
，” 这 两 个 平面 重合 


2 和 


“重合 ”约束 (一 ): 


这 两 个 平面 重合 入 “重合 ”约束 (三 ): 


这 两 个 平面 重合 


9.3.2 ”创建 刚性 〈Rigid) 连接 


忆 Corneetior 2 的 | 性 ) Ff 约束 已 启用 
[= 约束 尖 型 
og NOTOR_SIDE_COYER.: 曲面 | 二 
重合 偏 移 
重合 0.00 反问 
新 建 芍 束 
新 建 集 六 癌 
完全 约束 


9.3.3 “放置 ”界面 〈 一 ) 


薪 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 划 吾 界面 中 单 击 思 
选择 工 重合 选项, 选取 图 9.3.2 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二) 的 参考 ,此 时 将 二 界 
面 如 图 9.3.4 所 示 。 


启 Connection 2 的 | 性 ) 芍 束 已 启用 
草 合 
中 重合 芍 束 半 型 
加 中 重合 ™ 


Es NOTOR_SIDE_COYER: 曲面 ; 
代 FaTNE_BLDCK: 曲面 :P5 作 ， 仿 和 
0.00 层 冉 


重合 
新 建 约束 
新 建 集 完全 约束 


9.3.4 “放置 ”界面 (二 ) 


(4) 定义 “重合 ”约束 (三)。 参 考 步 又 (3) 选取 图 9.3.2 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 约 
束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 9.3.5 所 示 。 
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Connection 2 (生性 1) A 区 束 已 启用 
二 约 上 囊 尖 型 
中 重 避 四 | 重合 下 


wn NOTOR_SIDE _COVER: 曲面 ; | 


坊 乏 
| 凤 PRETIE_BIDcK: 曲 面 :85 个 后 痛 
新 建 药 束 
完全 约束 


9.3.5 “放置 ”界面 (三 ) 


(5) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 

Step4. 引入 元 件 CRANKSHAFT.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.3.6 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 CRANKSHAFT 和 MOTOR_SIDE_COVER 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 埋 按 钮 ， 分 别 选 取 图 9.3.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 碍 站 界面 如 图 9.3.7 所 示 。 


平移 : 选取 这 两 个 平面 
I 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 4 一 
9.3.6 创建“ 销 (Pin)” 连 接 


是 Conmection 3 [四 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 


| CRNksHAFT :曲面 :了 5 0 


约束 汪 型 


a NOTOR_SIDE_COVER: 曲面 ; [| 重 癌 

平移 偏 称 

0.00 反 衣 
状况 


9.3.7 “放置 ”界面 〈 四 ) 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.3.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
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放置 界面 如 图 9.3.8 所 示 。 
己 Conmection 3 (生活 ) 各 市 已 白 用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 
号 六 CRANKSHAFT : 曲面 :F19 堪 .重合 * 
En HOTDOR_SIDE_COYER: 曲面 | 篇 入 
施 转 轴 0.00 后 自 
状况 
完成 连接 定 只 。 


9.3.8 


“放置 ”界面 《五 ) 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 亚 皇 界面 中 单 击 吕 旋 苇 儿 选项 ， 采 用 在 列表 中 选取 的 方法 选 


取 图 9.3.9 中 的 两 个 平面 为 旋转 轴 参 考 。 


旋转 轴 : 选取 这 网 个 秆 闸 


~” / 


图 9.3.9 ”设置 旋转 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 .总 走 界面 右 侧 当前 位 置 


键 确认 ， 然 后 单 击 。 ”? 


辐 Connection 3 {年 ) 
轴 对 齐 


区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 近 Enter 


按钮 ;选中 [Yi 启用 重新 生成 秆 复 选 杠 ， 如 图 9.3.10 所 示 。 


lo || »% ||o.o 
旋转 轴 设置 地 仔 置 。” 
对 CRANKSHAFT: 曲面 :FS (i 申 ! Ff 自用 重新 生 威 值 
EE EHGINE_BIDCK: 曲面 :F5 中 器 最 小 限制 -180.0 
[ ] 最 太 限 制 180.0 
-动态 尾 性 >》 


新 建 集 


9.3.10 ”设置 位 置 参数 (一) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


0 
六 
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Step6. 装配 第 一 个 活塞 。3 引 入 元 件 PISTON.prt 并 将 其 调整 到 图 9.3.11 所 示 的 位 置 。 

Step7. 创建 PISTON 和 ENGINE_BLOCK 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 号 首选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [查理 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.3. 11 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 不下 界面 如 图 9.3.12 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
7 


Ed 


\ 


SA 
” 旋转: 选取 这 两 个 基准 平面 


图 9.3.11 创建 滑 块 (Slider) 连接 


辐 Comection_13 价 块 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 ee 
种 PISTON: 曲面 :4 ( 促 出 项 | a 
加 EHGINE_BLOCK: 曲面 :F45 -二 重 人 
旋转 坑 乏 
吕 平 穆 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定名 。 


图 9.3.12 “放置 ”界面 (六) 
(3) 定义 “旋转 ”约束 ,选取 图 9.3.11 所 示 的 两 个 基准 平面 为 “旋转 ”约束 参考 (PISTON 
中 的 基准 平面 DTM6 和 ENGINE_BLOCK 中 的 基准 平面 DTM17)， 此 时 总 豆 界面 如 图 
9.3.13 所 示 。 


辐 Comection 13 1 彰 块 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 ， 
中 旋转 约束 类 型 


a FISTONH: DTMS : F20 [基准 平 国 加 下 合 

OY ENGINE PIDCK: DTMIT: Fl: 篇 入 
下 称 轴 0.00 度 疝 
状 部 


图 9.3.13 “放置 ”界面 〈 七 ) 
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(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 这 二 界面 中 单 击 品 平 移 灿 选 项 ， 选 取 图 9.3.14 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参数 ,在 四 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 60, 并 按 Enter 
键 确认 ， 如 图 9.3.15 所 示 。 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


图 9.3.14 设置 平移 轴 参 考 


是 Commnection_13 前 块 ) 当前 位 置 重新 生成 什 
轴 对 齐 一 一 一 一 
话 转 po.0 »> | on 
二 称 轴 村 设置 委 位 置 ， 
FISTOH: 曲面 :74 中 申 出 项 ) | [| 启用 重新 生成 值 
人 ENeTNE_BLDCK: 曲面 :了 6 呈 口 最 小 限制 -1000000.0 
[| 最 大 限制 1000000.0 
动态 尾 性 》> 


新 建 集 
图 9.3.1$ 设置 位 置 参 数 (二 ) 


(6) 单 击 操 控 板 中 的 按钮， 完成 滑 块 连接 的 创建 。 


Step8. 装配 第 二 个 活塞 ,参考 Step6 和 Step7 的 操作 步骤 , 装配 第 二 个 活 略 , 如 图 9.3.16 
所 示 。 


图 9.3.16 ”装配 第 二 个 活塞 
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Step9. 引入 元 件 CONNECTING_ROD.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.3.17 所 示 的 位 置 (隐藏 
元 件 ENGINE_BLOCK 和 MOTOR_SIDE_COVER )。 

Step10. 创建 CONNECTING_ROD 和 PISTON 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.3.17 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 下 喜 界面 如 图 9.3.18 所 示 。 


平移 : 选取 这 两 个 基准 平面 
-a 


/ 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 人 


图 9.3.17 创建 销 (Pin) 连接 


是 Connection_19 (i 自 ) 遇刺 已 启用 
中 轴 对 齐 有 
By coHECTINS_ RDD :曲面 :FI | - 
9 FISTDH: 曲面 :FS [ 荐 害 小 LU 口 
平移 坊 称 
时 旋转 四 0D.00 后 向 
状况 


图 9.3.18 “放置 ”界面 《 八 ) 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.3.17 中 的 两 个 基准 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 
(PISTON 中 的 基准 平面 DTM6 和 CONNECTING_ROD 中 的 基准 平面 DTM1), 此 时 束 喜 
界面 如 图 9.3.19 所 示 。 


刁 Conmection_19 {) 约束 已 自用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 
By CONNECTING RD:ITW1:P | 本 全 v 
骨 PISTON: DTM6 :P20 ( 基 稚 平 博世 
9 证 转轴 0. 00 反 壬 
状况 


图 9.3.19 “放置 ”界面 〈 九 ) 
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Step11. 调整 CONNECTING_ROD 至 图 9.3.20 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step12. 创建 CONNECTING_ROD 和 CRANKSHAFT 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 剖 走 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 莞 加 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 总 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.3.20 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 吾 青 界面 如 图 9.3.21 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 而 ~ = 二” 


9.3.20 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


国 Comection 19 (i) 和 汐 束 已 局 用 
忆 Connection_ 20 【圆柱 ) en 
中 轴 对 齐 2 
对 cowgEcTING_R0D: 曲 硬 [站 下 全 
en CRANKSHAFT: 曲面 :F9 | 仿 移 
昌平 称 轴 0.00 民 辕 
驴 旋转 轴 和 
新 建 集 un 


图 9.3.21 “放置 ”界面 (十 ) 
(3) 单 击 操控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.3.22 所 示 。 


9.3.22 ”完成 连接 的 创建 


0 
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Step13. 引入 元 件 CONNECTING_RING.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.23 所 示 的 位 置 〈 隐 藏 
元 件 CRANKSHAFT)。 


r 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 -一 


“重合 ”约束 (三)》; 
一 >” 这 两 条 轴线 重合 


“重合 ”约束 (一 ); 
这 两 个 平面 重合 


Es < 
Tm N 
一 一 ~ “重合 ” 约束 (二 ). 

这 两 条 轴线 重合 


图 9.3.23 ”创建 刚性 〈Rigid) 连接 
Step14. 创建 CONNECTING_RING 和 CONNECTING_ROD 之 间 的 刚性 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 也 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 总 豆 | 选项 卡 。 
(2) 定义 “重合 ”约束 一)。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 重合 选项 ， 选 取 图 9.3.23 所 
示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 京 直 界面 如 图 9.3.24 所 示 。 


Connection 23 后 上 性) 区 | 的 市 忆 所 用 
重合 
小 弄 
国 和 ComECTING_RIHG: 曲面 : 下 
人 CONNECTINGS FOL : 曲面 :FEF# LD 口 二 
唱 靳 建 约 囊 依 黎 
0.00 后 竺 
四 部 革 芍 上 束 


图 9.3.24 “放置 ”界面 (十 一 ) 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 ! 芒 置 界面 中 单 击 | 到 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 重合 选项 ， 选 取 图 9.3.23 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 下 起 
界面 如 图 9.3.25 所 示 。 


辐 Connection_23 的 | 性 ) Ff 约束 已 启用 
Dg comECTING RING:A 1 畔 国 串 重合 
CONNECTING ROD:AT:F2 | 请 移 

只 新 建 入 束 0.00 上 度 壬 
bs 部 号 约束 


图 9.3.25 “放置 ”界面 〈 十 二 ) 
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(4) 定义 “重合 ”约束 (三 )。 参 考 步 台 (3)， 选 取 图 9.3.23 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 京 吾 界面 如 图 9.3.26 所 示 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 

Step15. 参考 Step9~ Step14 的 操作 步骤 ， 闭 配 第 二 组 CONNECTING_ROD 和 


CONNECTING _ RING， 如 图 9.3.27 所 示 。 


Connection 23 的 上 性 ) A 区 束 已 启用 

重合 

重合 区 束 尖 型 

| 重合 
Bp ComecTING FRING:A 2 此 
三 坑 称 
Pg commEcTTNS ROD:A 8:P2af 站 站 后 育 
新 建 约 束 

新 建 信 

完全 约束 
9.3.26 “放置 ”界面 (十 三 ) 9.3.27 ”装配 第 二 组 元 件 


Step16. 引入 元 件 FLYWHEEL.PRT 并 将 其 调整 到 图 9.3.28 所 示 的 位 置 〈 取 消 隐 藏 所 有 的 


J 
Step17. 创建 CRANKSHAFT 和 FLYWHEEL 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.3.28 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 刘 和 下 界面 如 图 9.3.29 所 示 。 
平移 :选取 这 两 个 平面 i 


~~ ~ 
ee 


~ 
me 
— 
a 
— 


/ 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 4 


9.3.28 创建 销 (Pin) 连接 


局 Connection 25 [四 ) 光束 已 是 用 
中 针对 后 
如 PLIWHEEL: 曲 面 :B50 | 一 
和 CRANKSHAFT: 曲面 :F13 ( 八 EE 
平移 
9 旋转 轴 0.0 户 问 
凌 况 
人 完成 连接 定义 ， 


9.3.29 “放置 ”界面 (十 四 ) 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.3.28 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 ,下 年 | 界面 如 图 9.3.30 所 示 。 


局 Connmection 25 (由 ) 她 束 已 局 用 
负 对 齐 
让 十 移 约束 类 型 


En FLYWHEEL: 曲面 :F4 (起 出 ] [| 重合 |w 


革 cRAESHAFT: 曲面 :了 5 ( 伸 上访 入 
昌 旋转 轴 0.00 | 


OE 志 志 入 接 证 六。 
图 9.3.30 “放置 ”界面 〈 十 五 ) 
(4) 单 击 操控 板 中 的 跑 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step18. 引入 元 件 CYLINDER_HEAD. PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.3.31 所 示 的 位 置 。 
Step19. 创建 CYLINDER_HEAD 和 ENGINE_BLOCK 之 间 的 刚性 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 七 蜀 性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 避 羡 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -| 重 S 选项 ， 选 取 图 9.3. 31 


所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 ， 莽 直 界面 如 图 9.3.32 所 示 。 


“重合 ”约束 (三 ); “重合 ”约束 (一 ): 
这 两 个 柱 面 重合 i'、 


“重合 ”约束 (二 ); 
_ - -ff ”这 两 个 柱 面 重合 


9.3.31 创建 刚性 (Rigid) 连接 


局 Connection 2B 是 | 性 ) 可 约束 蕊 自用 
重合 
| oe 
| 如 CILTNDER_jEAD; 曲面 :了 5 ee 
和 zsTiE_BLDcE: 曲面 :F6 人 _ 重 台 本 
中 新 建 芍 束 偏 移 
0.00 站 
部 分 区 上 束 


9.3.32 “放置 ”界面 〈 十 六 ) 
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(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 牙 喜 界面 中 单 击 | 中 新 建 移 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重合 选项， 选取 图 9.3. 31 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ”约束 (二) 的 参考 ， 此 时 误 置 


界面 如 图 9.3.33 所 示 。 
SConmnmection 2B 全 | 性 ) A 引 囊 已 自用 
站 约束 类 型 


CE 人 CYLINDER_HEAD: 曲面 :F2: 重生 
多 ENGINE_ELOCK: 曲面 :F386 以 适 
晶 新 建 约 囊 0.00 | 


新 娃 集 部 分 约束 
图 9.3.33 “放置 ”界面 〈 十 七 ) 
(4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步 又 (3) 选取 图 9.3. 31 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ” 
约束 〈 三 ) 的 参考 ， 此 时 下 走 界面 如 图 9.3.34 所 示 。 


Connection 26 的 上 性) A 区 束 已 启用 

重合 
重合 约束 类 型 

同和 CYLINDER_HEAD :曲面 :FS 

坑 乏 

同和 ZNSINE_BLDCK: 曲面 :740 i 反 府 

新 建 约 束 
新 建 集 完全 约束 


图 9.3.34 “放置 ”界面 (十 八 ) 


(5) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 

Task3. 定义 仿真 与 分 析 

Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模 块 。 

Step2. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .》， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.3.35 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮 廊 参 数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 芍 席 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 茧 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 党 量 选项 ， 设 


置 A=600。 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 葡 焉 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 
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选取 此 连接 


图 9.3.35 ”选取 参考 对 象 


Step3. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ” 按钮 蝶 ， 再 生 


Step4. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 时 区 域 中 的 项 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 | 凑 加 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step5. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 

(3) 定义 时 间 参 数 。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 重量 

(5) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 至 行 外 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(6) 完成 运动 分 析 。。 

Step6. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 折 区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结果 ”对 话 杠 : 
采用 系统 默认 的 名 称 ， 单 击 目 各 在 .按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step7. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 捕获..。 ， 系 统 弹出 


里 里 文本 框 中 输入 值 20。 


按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教程 


“捕获 ”对 话 框 ， 单 击 。 绚 焉 。” 按钮， 机构 开始 运行 输出 视频 文件 。 
(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “ENGINE_ASM.mpg” 查 看 结果 ，。 
(4) 单 击 “动画 "对话 框 中 的 

按钮 ， 关 闭 对 话 框 。 
Task4. 测量 活塞 的 速度 


Step1. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 ”分析 区 域 中 的 “测量 ”按钮 并 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 较 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 。 

@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 诺 吉 晤 下拉 列表 中 选择 里 度 选项 。 

加 选取 参考 点 。 选 取 图 9.3.36 所 示 的 连接 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 台 下 拉 列 表 中 选择 EBD 

加 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 _ 确 下 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 9.3.37)。 


心 铺 名 


图 形 类 型 
和 时 对 时 间 


分 列 迁 制 测量 图 形 


结果 集 


dh amalrsisDefinitionl 


选取 连接 


图 9.3.36 ”选取 参考 图 9.3.37 “测量 结果 ”对 话 框 
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0 


(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 络 采 ”对 话 框 的 列表 中 选择 "ssmel 。 

(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 国 吕 aysismefiaitienl 。 

(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 按钮 ， 系 统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.3.38 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 园 alysisDefinition! 中 活塞 的 
速度 与 时 间 的 关系 。 


Analy31abefinilianl [ew] 


1 1 1 1 1 1 
le ptt $e 起. 9 | 业 人 0 
站 间 | 寺 ， 


Frolyiibadipiliapl: :narural rm | rau,l 


图 9.3.38 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 
(7) 单 击 这 轩 按钮， 关闭“ 测量 结果 ”对 话 框 。 


Step2. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 路 ， 再 生 
机 构 模 型 。 


Step3. 保存 机 构 模 型 。 


9.4 正 缀 机 构 仿真 


范例 概述 : 

正弦 机 构 是 一 种 利用 杆 件 的 摆动 得 到 直线 运动 的 平面 机 构 ， 并 且 驱 动 杆 的 运动 角度 
与 直线 运动 杆 件 的 位 移 呈 正弦 变化 。 图 9.4.1 所 示 的 是 由 齿轮 驱动 的 正弦 机 构 模 型 ， 本 
节 将 介绍 该 机 构 的 创建 与 仿真 过 程 , 并 研究 驱动 杆 的 运动 角度 与 直线 运动 杆 件 的 位 移 关 


系 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo4.16\work\ch09.04\ok\ SINE_MECH.mpeg 查看 机 构 运 
行 状况 。 
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图 9.4.1 正弦 机 构 模 型 


Task1. 新 建 濠 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch09.04\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 猜 配 模型 ， 命 名 为 sine_mech， 选 取 mmns_asm_desi 印 柑 板 。 
Task2. 组 装机 构 模型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 RING01.PRT〈 挡 环 )， 并 将 其 调整 到 图 9.4.2 所 示 的 位 置 。 

Step3. 创建 BASE 和 RING01 ( 挡 环 ) 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 基 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮， 分别 选 取 图 9.4.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.3 所 示 。 


平移 : 选取 这 两 个 平面 


a- 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
图 9.4.2 创建 销 (Pin) 连接 (一 ) 


局 Connection 1 [四 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 | 
吕 RING01: 曲面 :F6 ( 族 转 _1; [站 二 
加 BhsE: 曲面:Pe ( 拉 伸 _2) - 
平移 本 
日 旋转 四 0.00 民 自 
状 证 
完成 连接 定义 。 


图 9.4.3 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
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(3) 定义“ 平移” 约束。 分 别 选取 图 9.4.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 医 
9.4.4 所 示 。 
(4) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
思 Connection 1 上 肯 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
虽 干 移 芍 束 类 型 
各 RING01: 曲面 :F6 (旋转 _1 了 本 SS ” 
镍 和 BhsSE: 曲面 :F6 ( 拉 伸 _2) 偏 移 
吕 旋转 轴 0.00 到 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.4.4 ”定义 “平移 ”约束 
Step4. 采用 “重复 装配 ”的 方法 装配 其 他 挡 环 元 件 。 
(1) 在 模型 树 中 选中 “RING01”。 
(2) 单 击 模型 功能 选项 卡 。 ”区域 中 的 “重复 ”按钮 号 ， 系 统 弹 出 图 9.4.5 
所 示 的 “重复 元 件 ” 对 话 框 《〈 一 )。 


元 性 
RR ||RING01 


可 变 装 配 僵 老 


编号 装配 参考 1 装配 参考 2 


添加 (&) 移 除 () 


图 9.4.5 “重复 元 件 ” 对 话 框 〈 一 ) 


(3) 按 住 Ctl 键 ， 选 择 “重复 元 件 ” 对 话 框 可 要 装配 参考 区 域 中 的 两 个 重信 约束 ， 然 后 
单 击 演 如 名 ) 按钮 依次 选取 图 9.4.6 所 示 的 面 1~ 面 6 为 约束 参考 ， 此 时 “重复 元 件 ” 对 话 
框 如 图 9.4.7 所 示 。 

(4) 单 击 “ 重 复元 件 ” 对 话 框 中 的 | 柳 定 


女 钮 ， 完 成 元 件 的 重复 装配 ， 如 图 9.4.8 所 示 。 
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元 性 
RR [RINGO1 


可 变 装 配伍 着 


装配 益 阁 1 
EasE:- 曲 面 BASE: 曲 面 
EAsE- 曲 面 EASE- 曲 面 
EasE- 曲 面 EASE:- 曲 面 


| 到 吉 人 | 称 除 {F) 


确定 ”| 取消 
9.4.6 ”创建 销 (Pin) 连接 (二 ) 9.4.7 “重复 元 件 ” 对 话 框 (二 ) 


9.4.8 “重复 装配 ”结果 


Step5. 引入 元 件 LINK.prt。 

Step6. 创建 BASE 和 LINK ( 挡 环 ) 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 六 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 埋 按 钮 ， 分 别 选 取 图 9.4.9 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.10 所 示 。 
平移 : 选取 这 两 个 平面 


’ 


ea 


/ ” 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 2“ 


9.4.9 创建 销 (Pin) 连接 (三 ) 
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是 Commection_ 2 ( 畏 ) 
中 轴 对 齐 
由 工 天 :曲面 :F5 (旋转 _1) 
名 和 BASE: 曲面 :78 ( 拉 仲 _4) 
平移 
晶 旋转 轴 


新 建 集 


光束 已 启用 
约束 尖 型 
.| 重合 


起 移 


0.00 


图 9.4.10 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.4.9 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 


9.4.11 所 示 。 


辐 Connection 2 侨 ) 
轴 对 齐 
昌平 称 
和 I 亚 :曲面 :P ( 控 坤 _1) 
由 和 BASE: 曲面 :77 拉 伸 _3) 
日 旋转 轴 


新 建 集 


图 9.4.11 


鸭 束 已 号 用 


约束 其 型 
| 重合 


盏 


状况 


定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 喜 界面 中 单 击 品 旋转 轴 选 项 ， 选 取 BASE 中 的 基准 平面 
RIGHT 和 LINK 中 的 基准 平面 RIGHT 为 旋转 轴 人 参考 。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 到 豆 界面 右 侧记 吧 


四 六 


键 确认 ， 然 后 单 击 


局 Connection 2 竹 肯 ) 
轴 对 齐 
平移 
旋转 轴 


名 和 LIHK: RIGHT:F1 (基准 平和 
BASE: RIGHT :Fl [基准 平面 ) 


新 建 集 


当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


按钮 ， 选 中 吕 店 用 重新 生成 值 复 选 枉 ， 如 图 9.4.12 所 示 。 
(6) 单 击 操 控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 连 


接 的 创建 ， 如 图 9.4.13 所 示 。 


中 最 小 恨 制 
LL 最 本 限制 


-130.0 
130.0 


动 痢 尾 性 >> 


图 9.4.12 设置 位 置 参 数 (一 ) 
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图 9.4.13 ”完成 连接 


Step7. 引入 元 件 RING02.PRT， 并 将 其 调整 到 网 9.4.14 所 示 的 位 置 。 

Step8. 创建 RING02 和 LINK ( 挡 环 ) 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 碍 下 按钮 ， 分 别 选取 图 9.4.14 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.15 所 示 。 


平移 : 选取 这 两 个 平面 


一 一 -7 


二 N 
“~ 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


图 9.4.14 ”创建 销 (Pin)〉 连接 (四) 
园 Connection 3 时 朋 ) 约束 已 局 用 
中 轴 对 齐 | 
5 RING02: 曲 面 :F5( 拉 伸 1; 让 
ET II 
平移 仿 称 
日 旋转 轴 0.00 上 捕 自 
状况 
中 完成 连接 定义。 


9.4.15 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 


图 9.4.16 所 示 。 


定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
分 别 选 取 图 9.4.14 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


刁 Connection 3 [四 ) 各 市 瞩 启 用 
轴 对 襄 
中 平移 区 上 囊 间 型 
[gg reoz: 曲 面 : 西 皖 伸 1-| | | | 下 人 |v 
勒 IIE: 曲面 :了 7 和 拉 伸 2) | 依 入 
日 诈 转 轴 0.00 反 符 
状况 


9.4.16 ”定义 “平移 ”约束 
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(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 秆 界面 中 单 击 后 重生 钵 选项 ， 选 取 RING02 中 的 基准 平面 
RIGHT 和 LINK 中 的 基准 平面 RIGHT 为 旋转 轴 人 参考 。 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 下 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 


按钮 ， 选 中 喇 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.4.17 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.18 所 示 。 


局 Connectiom 3 放 肖 ] 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 yy 
平移 0.0 ™ he 
旋转 轴 薪 置 零 位 置 
RIHG02. FIGHT:F1 (基准 平 徊 ) fy 启用 重新 生成 值 
同和 LIHE: RIGHT :Fl (基准 平 重 门 最 小 限制 -180.0 
[| 最 去 限制 180.0 
动态 尾 性 >》 
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9.4.17 设置 位 置 参 数 ( 二 ) 


9.4.18 ”完成 连接 


Step9. 引入 元 件 SLIDER.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.4.19 所 示 的 位 置 。 
Step10. 创建 SLIDER 和 RING02 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 号 诠 归 选项 


， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 效 置 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.4.19 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 总 豆 界面 如 图 9.4.20 所 示 。 

(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.4.19 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 闽 和 站 界面 如 图 9.4.21 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边 织 、_ 
we 


ee 
— 


~ 【旋转 ， 选 取 这 两 个 平面 
9.4.19 创建 滑 块 〈Slider) 连接 


Creo4.0 
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辐 Cormeetiorm 4 (前 块 ] 光束 已 且 用 
日 轴 对 齐 外 过 类 型 
和 SLIDER: 进 :Fe ( 拉 伸 _1) [ ee 
交 RING02: 进 :75 ( 拉 伸 _1) 二 
号 旋转 仿 称 
0.00 | 
状况 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 
图 9.4.20 “放置 ”界面 (一 ) 
忆 Connection < 0 月 块 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 旋转 约束 类 型 


加 和 SLIDER: 曲面 :F6 ( 拉 坤 _1; [| 重合 
吕 RING02: 曲面 : 瑟 科 伸 1] | 坑 移 


Translatiuonl 0.00 | 
状况 
ss 完成 连接 定义 。 


图 9.4.21 “放置 ”界面 (二 ) 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 更 埋 界面 中 单 击 口 平移 灿 选项 ， 在 模型 树 中 选取 RING02 中 
的 基准 平面 FRONT 和 SLIDER 中 的 基准 平面 FRONT 为 平移 轴 人 参考。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 茂生 界面 右 侧 当前 全 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 166， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 和 准 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 呵 景 小 限制 复 选 
框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -60， 选 中 区 最 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 225， 
如 图 9.4.22 所 示 。 


是 Conmnection 4 蛤 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
旋转 lBEB.0 本 六 记 lBB.0 
平移 轴 设置 地位 置 


外 SLIDER: FRDHT:F3 (基准 平 | Ff 自 用 重新 生成 值 
6 HING02:F7RONT :73 (基准 平 Ff 最 小 限制 


FY 最 大 限制 225.0 一 
动 痢 尾 性 > 
新 建 集 


图 9.4.22 ”设置 位 置 参 数 (三 ) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step11. 引入 元 件 CYLINDER_GEAR01.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.4.23 所 示 的 位 置 。 


第 @@) 章 “Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


Step12. 创建 CYLINDER_GEAR0O1.PRT 和 LINK 之 间 的 刚性 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 本 刚性 选项 


， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 划 秆 选项 卡 。 


(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 重 台 选项， 选取 图 9.4.23 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 下 起 界面 如 图 9.4.24 所 示 。 


“重合 ”约束 (一 ): 
这 两 个 平面 重合 


1 
1 
\ pd 
“重合 ” 约束 ea 7 
这 两 个 柱 面 重合 。 


9.4.23 ”创建 刚性 〈Risgid) 连接 


局 Connectionr 5 们 | 性 ) 


Wf 汐 束 已 启用 
Pe 约束 尖 型 
CYLINDER_GEARD1: 曲 面 :于 | 上 和 
名 LI 到 :曲面 :?5 ( 族 转 _1) Ss 
重 兰 起 移 
新 建 芍 束 0.00 友 疝 
部 分 约束 


图 9.4.24 “放置 ”界面 (三 ) 
(3) 定义 “重合 ”约束 〈 二 )。 在 茂 置 界面 中 单 击 恩 新 建 药 二 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 了 工 重 当 选项 选取 图 9.4.23 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 ， 亚 站 
界面 如 图 9.4.25 所 示 。 


启 Connection 5 的 | 上) A 区 上 束 已 启用 
重合 


中 重合 芍 束 类 型 
吕 CYLINDER_GEARO1: 曲面 :I _ 重合 i 
是 LTEK: 曲面 :5 ( 竹 转 _1) 


偏 区 
亲 f 建 世上 囊 0.00 | 
状况 
新 建 集 部 分 约束 


9.4.25 “放置 ”界面 《四 ) 


(4) 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.26 所 示 。 


9.4.26 “放置 ”界面 〈 五 ) 


Step13. 引入 元 件 CYLINDER_GEAR02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.4.27 所 示 的 位 置 。 

Step14. 创建 CYLINDER_GEAR02 和 BASE 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 癌 置 按钮 ， 分 别 选取 图 9.4.27 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.4.28 所 示 。 


平移 :选取 这 两 个 平面 


1 
AN 1 
1 


N 
站 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


9.4.27 ”创建 销 (Pin) 连接 (五) 


[EE Conmnection BbB 人 备 肯 3 芍 囊 已 启用 


约束 类 型 
加 重 台 | > 


坟 乏 

0.00 7 | 皮条 
-状况 

完成 连接 定 必 。 


9.4.28 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.4.27 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


第 @@) 章 “Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


图 9.4.29 所 示 。 


局 Connection 6 首肯) 区 束 已 息 用 
轴 对 齐 
市 干 称 芍 束 类 型 
j CYLIHDER_GEARD2: 曲面: 于 v 
几 和 BhsE: 曲面 :79 ( 拉 伸 _5) 坊 移 
旋转 轴 0.00 请 疝 
状况 
ss 完成 连接 定义 。 


图 9.4.29 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 旦 界面 中 单 击 品 施 转 加 选 项 ， 选 取 BASE 中 的 基准 平面 


键 确认 ， 然 后 单 击 。 》 按 钮 ， 选 中 呵 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.4.30 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.31 所 示 。 


辐 Connection_B 改 肯 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 膏 
0 7 六 T.0 
证 转轴 好 置 零 仔 置 


CE CILINDER GEARD2: DTM2:I Wf 启用 重新 生成 值 
Dj BhSE ;FRONT :F3 (基准 平 盏 


[| 量 小 限制 -180.0 
[| 最 大 限制 180.0 
动态 尾 性 > 


新 建 集 


图 9.4.30 ”设置 位 置 参数 (四 ) 


图 9.4.31 完成 连接 


Task3. 定义 仿真 与 分 析 


Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
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轮 副 定义 ”对 话 框 。 

(2) 选择 定义 类 型 。 在 村 型 | 下 拉 列 表 中 选择 正 选 项 。 

(3) 定义 “次 轮 1”。 在 图 9.4.32 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 (小 齿轮 与 基 座 之 间 的 销 连 
接 ) 为 定义 对 象 。 

(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 间 # 选项 卡 ， 在 图 9.4.32 所 示 的 模型 上 选取 连接 2〈 连 杆 与 
基 座 之 间 的 销 连 接 ) 为 定义 对 象 。 

(5) 定义 属性 。 单 击 尾 秆 选项 卡 ， 设 置 图 9.4.33 所 示 的 参数 。 

(6) 完成 齿轮 副 定义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 葡 下 按钮 。 


进入 机 构 模块 。 
Step2. 定义 齿轮 副 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 S>， 系统 弹出 “ 具 


压力 角 (0 ) 
20 


曙 旋 角 《有 ) 


图 9.4.32 齿轮 副 设 置 图 9.4.33 ”齿轮 副 设置 


Step3. 设置 3D 接触 1。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ” 按钮 刻 ， 系 统 弹出 


“3D 接触 ”操控 板 。 
(2) 选取 定义 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 9.4.34 所 示 的 曲面 为 定义 对 象 。 
(3) 单 击 操控 板 中 的 妾 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


选取 这 两 个 曲面 


9.4.34 选取 定义 对 象 


Step4. 设置 其 他 的 3D 接触 。 参 考 Step3 的 操作 步骤 ， 设 置 其 他 三 组 (RING01) 挡 环 
与 滑 块 (SLIDER) 之 间 的 3D 接触 连接 ， 如 图 9.4.35 所 示 。 


9.4.35 设置 3D 接触 


Step5. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多 ， 系 统 弹出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.4.36 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参 数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轮 魔 详细 信息 选项 卡 ， 在 驱动 娄 旦 区 域 
的 下 拉 列 表 中 选择 速 刘 选项 ， 在 函数 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 曲 量 选项， 设置 A=30， 

(4) 单单 击 操控 板 中 的 缀 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 
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选取 此 连接 


图 9.4.36 ”选取 参考 对 象 


Step6. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 兰 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step7. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 


对 话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 时 区 域 中 的 汞 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 


(3) 单 击 (六 略 按钮， 关闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 
Step8. 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 “ 细 折 ~” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 


对 话 框 。 
(2) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 医 二 时间 文本 框 中 输入 值 30， 在 上 茧 是 文本 框 中 
输入 值 10。 


(3) 定义 初始 配置 。 在 乔 葡 配置 区 域 中 选择 名 快照 : 单 选 项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 “Snapshotl”。 

(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 到 行 乌 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 、 交 定 按钮， 完成 运动 分 析 。 

Step9. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 务 拆 “区域 中 的 “回放 ”按钮 四， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “保存 ”按钮 图 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 二 全 等 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step10. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 得 玖 .- ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 
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(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “SINE_MECH.mpg” 答 看 结 
(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 过 革 
按钮 ， 关 闭 对 话 框 。 


Task4. 测量 请 块 的 位 移 


Step1. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 切 析 ~ 区 域 中 的 “测量” 按钮， 系统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 较 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 。 

@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

@ 选择 测量 类 型 。 丰 村 下 拉 列 表 中 选择 位 置 选 项 。 

@) 选取 参考 点 。 选 取 图 9.4.37 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 又 辣 让 拉 列 表 中 选择 EBDDEg. 

@@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 _ 靖 下 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 9.4.38 )。 


现 蛙 结果 


图 形 类 型 
列 量 对 时 间 


Eg 
扯 
X 

口 分 只 给 制 测量 图 形 


结果 集 


dh analrsisDefinitionl 


选取 此 后 


图 9.4.37 ”选取 参考 点 图 9.4.38 “测量 结果 ”对 话 框 
(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 "esswel，。 
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(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 国 吕 aysismefiaitienl 。 

(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 友 按钮， 系统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.4.39 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 园 alysisDefinitionl 中 活塞 的 
速度 与 时 间 的 关系 。 


立 忻 (FE) 视图 (YY 格式 (RE) 


Anulysibefiniiianl th) 
ET 


000 
EL 
4 向 


3 和 .站 


时 】 
LT 


Eo 
宇和 .1 
2 


让 
1 1 
5 .人 山 表 册 


上 nolyTitCedTini li :memsursl Ynml 


图 9.4.39 “图 形 工具 ”对 话 框 


(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 
关闭 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 
Step2. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 给 ， 再 生 
机 构 模型 。 
Step3. 保存 机 构 模 型 。 


9.5 ”传送 机 构 仿 真 


范例 概述 : 

在 图 9.5.1 所 示 的 传送 机 构 中 ,圆柱 物体 从 高 位 处 的 圆 陶 人 儿 夯 上面 深 落 , 被 机 械 手 接 住 ， 
然后 机 械 手 运动 ， 将 圆柱 物体 运送 到 低位 斜面 上 。 本 范例 将 介绍 该 机 构 运动 仿真 的 操作 过 
程 ， 并 分 析 机 械 了 手 的 速度 和 运动 轨迹 。 在 此 类 机 构 中 ， 除 了 一 般 机 构 连接 外 ， 还 应 用 了 加 
轮机 构 。 读者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo4.16\work\ch09.05\ok\ AUTO_ARM.mpg 查看 机 构 运 
行 状 况 。 
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9.5.1 传送 机 构 模型 


Task1. 新 建 闭 配 模 型 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch09.05\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 闭 配 模型 ， 命 名 为 auto_arm， 选 取 mas-asm-dssi 可 模板 。 
Task2. 组 装机 构 模 型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 BASE.PRT， 并 使 用 刁 黔 站 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step2. 引入 元 件 LINKO01.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.5.2 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 0 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 了 


9.5.2 ”创建 销 (Pin) 连接 (一 ) 


Step3. 创建 BASE 和 LINK01 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 埋 按 钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.3 所 示 。 


Creo4.0 


运动 仿真 与 分 析 教程 
局 Connection 1 (和 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 外 过 类 型 
员 LINED1: 曲面 :F1 ( 控 伸 _1; | 
有 BhsE: 曲面 :F20 ( 控 伸 _11; 
平移 
昌 旋转 轴 0.00 芭 自 
状况 
和 人 完成 连接 定义 。 


9.5.3 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 


9.5.4 所 示 。 
辐 Comection_1 性 肖 ) 光束 已 且 用 
铀 对 齐 
中 平 乏 光束 类 型 


各 LINKD1: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1; 工 重 对 " 
和 BhsE: 曲面 :F6 ( 控 伸 _21 仿 科 
9 证 转轴 0.00 后 向 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


9.5.4 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 品 旋 革 负 选项 ， 分 别 选取 图 9.5.5 中 的 两 个 
平面 为 旋转 轴 参 考 。 


选取 这 两 个 店面 


~ 


9.5.5 创建 销 (Pin) 连接 (二 ) 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 并 至 界面 右 侧 当 前 位置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -54， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 ””” 按钮， 选中 [所 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.5.6 所 示 。 


(6) 单 击 操 控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 
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局 Conmection 1 (十 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 

轴 对 齐 
平移 |-54.0 r | 六 -54.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 | * 
时 LINED1 曲面 : Fl 时 | 申 _ 1 Ff 自用 重新 生成 什 
各 BAsE: 曲面 : 瑟 ( 拉 伸 _1) 器 最 小 限制 -180.0 

[| 最 大 限制 180.0 

动态 尾 性 >》 


新 建 集 
9.5.6 ”设置 位 置 参数 (一) 


Step4. 引入 元 件 LINK02.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.5.7 所 示 的 位 置 。 


/ 
/ 


平移 ， 选取 这 两 个 平面 4 


连接 (三 ) 


图 9.5.7 创建 销 (Pin) 3 


Step5. 创建 BASE 和 LINK02 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 芝 销 选项 。 


7 轴 对 齐 : 选取 
这 两 个 柱 面 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 亚 皇 按钮， 分 别 选取 图 9.5.7 中 的 两 个 柱 


面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.8 所 示 。 


刁 Conmection 2 年 肯 ) 


区 束 已 启用 
7D2 曲面 :Fi 拉 伸 1 | 
| 加 和 BASE: 曲面 :F20 咬 伸 111 
平移 
有 0.00 到 向 
状况 


9.5.8 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分别 选取 图 9.5.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 


9.5.9 所 示 。 


Connectiorn 2 (年 自 ) 


9.5.9 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 置 界面 中 单 击 5 潍 转 轩 选项 ， 分 别 选取 图 9.5.10 中 的 两 个 
平面 为 旋转 轴 参 考 。 


选取 这 网 个 平面 


~ 


9.5.10 创建 销 (Pin) 连接 (四) 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 履 置 界面 右 侧 攻 弄 可 | 光 域 下 的 文本 框 中 输入 值 80.6， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 ””》 按 钮 ， 选 中 叮 启 用 重新 生成 入 复 选 框 ， 如 图 9.5.11 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


局 Conmection 2 (家 ) 当前 位 置 重新 生成 值 


3 [we 


起 置 地位 置 
[Wf 启用 重新 生成 值 
[| 量 小 限制 -180.0 T 
[| 最 大 限制 180.0 T 


| 动态 恒 性 >> | 


9.5.11 设置 位 置 参数 (二 ) 
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Step6. 引入 元 件 ARM.prt 并 将 其 调整 到 图 9.5.12 所 示 的 位 置 。 


_。 轴 对 齐 ， 选 取 
_ -一 了 ”这 两 个 柱 面 


选取 这 两 个 平面 


PA F 侈 : 
Ss 


图 9.5.12 ”创建 销 (Pin) 连接 (五 ) 


Step7. 创建 ARM 和 LINK01 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 总 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.12 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.5.13 所 示 。 


己 Conmection 3 (生活 ) 芍 束 已 启用 


让 加 对 齐 | 
| An: 曲面 :了 2 冬 伸 _2) ||| 一 


| 人 Timi 曲面 1 咏 促 1 | 
平移 吉 移 
@ 旋转 轴 0.00 | 
状况 
完成 连接 定义 。 


图 9.5.13 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.12 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.5.14 所 示 。 


局 Conmection 3 (生活 ) 的 囊 已 自用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 辩 型 
| A 曲面 F1 习 种 1) | | 重合 |” 
甸 LINED1 :曲面 :Fl ( 拉 伸 _1; | 仿 移 
昌 旋转 轴 0.00 反 向 
状况 


图 9.5.14 定义 “平移 ”约束 
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Step8. 创建 ARM 和 LINK01 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 站 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 疡 圆柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.15 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 9.5.16 所 示 。 


放大 图 
A 
= = = 选取 这 两 个 柱 面 


a 


9.5.15 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


由 Conmnection 3 [四 ) 光束 已 且 用 
是 Connection 4 【圆柱 ) 二 
中 轴 对 齐 Ee 


| 到 ABN: 曲 面 :Fz2 和 拉 伸 2) | | 工 重 S 
i LINKD2: 曲面 :了 1 ( 拉 伸 11 坊 迄 


Translationl 0.00 芭 辣 
BB Rotationl 状 襄 
Ts 完成 连接 定义 。 


9.5.16 “放置 ”界面 (一) 


(3) 单 击 操控 板 中 的 溉 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step9. 引入 元 件 SLIDER.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.17 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 1 
这 两 条 边线 。 ~ 
S 


9.5.17 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 
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Step10. 创建 SLIDER 和 BASE 之 间 的 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 区 注册 选项 ， 
菜单 中 的 | 着 秆 选项 卡 。 


此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.5.17 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 让 豆 界面 如 图 9.5.18 所 示 。 


局 Cornmection 5 有 块 ) 
曲轴 对 齐 


| SLIDER: 过 :72 ( 贱 加 角 _1 1 
En BhSE: 进 :F13 ( 拉 伸 4) | 


旋转 
电 平移 轴 


新 建 集 


9.5.18 


约束 已 启用 
约束 类型 
加 加 重合 
坊 乏 
0.00 皮 阿 


状况 


“放置 ”界面 《二 ) 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.17 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 


时 焉 四 界面 如 图 9.5.19 所 示 。 


是 Commection 5 1 月 块 ) 
输 对 徊 
日 旋转 


J SLIDER: 曲面 :Fl ( 拉 伸 _1 | 
由 和 BhSE: 曲面 :F13 ( 拉 伸 _4) 


上 平 种 轴 


新 建 集 


9.5.19 


光束 已 局 用 
芍 束 兴 型 
国 | 重 合 
坊 乏 
0.00 上 语 辣 


状况 


“放置 ”界面 《三 ) 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 喜 界面 中 单 击 中 平移 铀 选项， 选取 图 9.5.20 所 示 顶 点 和 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 


选取 此 平面 、、 


| 
AN 


选取 此 顶 上 ~， 


9.$.20 ”设置 平移 轴 参 考 
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(5) 设置 位 置 参数 。 在 更 直 界面 右 侧 
Enter 键 确认 ， 如 图 9.5.21 所 未。 


全 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -63.9， 并 按 


局 Connectionr 5 1 月 块 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
ne [0 [2 ||oo 
平移 负 巩 置 零 位 置 ，” 
加 3LIDER: 顶 点 : 进 :F1 ( 拉 恒 站 启用 重新 生成 值 
加 和 BhSE: 曲面 :F5 ( 近 坤 _1) 器 最 小 限制 -1000000.0 
[L |] 最 术 限制 1000000.0 
动态 尾 己 >> 


新 建 集 


9.5.21 设置 位 置 参数 (三 ) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step11. 引入 元 件 LINK03.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.22 所 示 的 位 置 。 


Ti 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 


上 一、 平移， 选取 这 两 个 平面 


_- 
Cd 
Cd 
Co 
Cd 


9.5.22 ”创建 销 (Pin) 连接 (六 ) 


Step12. 创建 LINK03 和 LINK02 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.22 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.5.23 所 示 。 


思 Conmection B ( 肖 ) 光束 已 息 用 
让 轴 对 齐 


23HE 刊 | 
同和 LINED3: 曲面 :73 ( 拉 伸 2 Es 
En LIHKD02: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1; 二 


平移 二 移 
@ 旋转 轴 0.00 反 千 
新 建 人 完成 连接 定 只 。 


图 9.5.23 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


包 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.22 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 , 如 


图 9.5.24 所 示 。 


是 Conmection B (生活 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 芍 事 办 型 


| 到 mins: 曲面: 开 伸 14 重合 
鄙 LTE02: 曲 面 :T1 科 伸 1 |， 坊 攻 


6 施 转 轴 .00 


皮 半 

状况 

新 建 集 完成 连接 定义 。 
9.5.24 定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 LINK03 至 图 9.5.25 所 示 的 位 置 。 


元 件 Link03 


mm 
mm 


9.5.2$ ”调整 模型 位 置 


Step13. 创建 ARM 和 LINKO1 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 营 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 疡 圆柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 豆 按钮， 分 别 选 取 图 9.5.26 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 吾 青 界面 如 图 9.5.27 所 示 。 


『 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 


选取 这 两 个 柱 面 Ss- _ 


9.5.26 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 
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外 Conmectionm B 重 肯 ) 光束 已 且 用 
忆 Connection 7 【圆柱 ) i 
中 和 对 弄 区 上 事 类型 


| 时 LTHK03: 曲面 :1 ( 控 伸 _1) [| 重合 
| 凤 ] sLTDER: 曲面 :73 驻 伸 2 让 和 


平移 轴 0.00 应 疝 
卓 旋转 轴 
新 建 集 完成 连接 定名 。 


9.5.27 “放置 ”界面 《四 ) 


(3) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step14. 引入 元 件 WHEEL.prt， 并 将 其 调整 到 几 9.5.28 所 示 的 位 置 。 


负 对 齐 : 选取 
这 两 个 柱 面 
SS ~ 


SN 


i 放大 图 


” |1 


平移 ， 选取 这 两 个 平 页 二 -| 


9.5.28 ”创建 销 (Pin) 连接 (七 ) 


Step15. 创建 BASE 和 WHEEL 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 茶 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.28 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.29 所 示 。 


己 Conmmection 8 [四 ) 光束 已 且 用 

中 轴 对 齐 多 过 类 型 
岂 YEL: 曲面 :了 5 以 伸 1) | | 
各 BASE: 曲面 :F19 ( 拉 伸 _10; 
平移 人 

旋转 轴 0.00 民 里 

状况 
和 完成 连接 定义 。 


9.5.29 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.28 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
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图 9.5.30 所 示 。 


局 Connection 8 {和 光束 已 息 用 
轴 对 齐 os 
中 平移 芍 束 类型 


号 WHEEL: 曲面 :F5 ( 拉 圳 _17) | 加 重合 | 
| BsE; 师 面 :本 入 人 利 1) jo 
旋转 轴 0.00 上 友 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.5.30 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 WHEEL 至 图 9.5.31 所 示 的 位 置 。 


N 
元 件 WHEEL 


9.5.31 ”调整 模型 位 置 


(5) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step16. 引入 元 件 LINK04.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.32 所 示 的 位 置 。 


机 对 齐 : 选取 “三 人 
这 两 个 柱 面 


~ 1 


2 ' 
We 


1 
”| 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 二 二- 


9.5.32 ”创建 销 (Pin) 连接 ( 八 ) 


Step17. 创建 LINK04 和 WHEEL 之 间 的 销 连 接 。 
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(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 基 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 下 豆 按钮， 分 别 选取 图 9.5.32 中 的 两 个 
人 柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.33 所 示 。 


局 Conmection 马 (生肖) 约束 已 启用 
中 四 于 六 一 一 -一 昌江 型 
彻 TIRED4: 曲面 :F1 拉 伸 1 | 
有 WEEL: 曲面 :Fe ( 拉 伸 2) | 
平移 me 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
本 完成 连接 定 尽 。 


图 9.5.33 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.32 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.5.34 所 示 。 


己 Connmection 马 (生活) 约束 已 启用 
轴 革 膏 
中 平移 约束 闪 型 
各 Lko4: 曲 面 :F1 习 伸 1 | 二 至 SS 
鄙 WHEEL: 曲 面 : 配 控 伸 1) | 启 黎 
日 旋转 轴 0.00 皮疹 
状 吏 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.5.34 定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 LINK04 至 图 9.5.35 所 示 的 位 置 。 


元 件 LINK04 
/ 


图 9.5.35 ”调整 模型 位 置 


Step18. 创建 SLIDER 和 LINK04 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 束 章 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 器 加 性 选项。 
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(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 豆 豆 按钮， 分别 选取 图 9.5.36 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 9.5.37 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 s、、 


~ 


de Me 


9.5.36 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 


[FE Connection 9 上 所持 则 A 蕊 启用 和 集 
是 Comection_10 圆柱) 
中 轴 对 齐 集 名 称 


Cornmectiorn 10 


人 tmeD4: 曲 面 :了 2 习 伸 3 
| 如 sLIDER: 曲面 :F1 ( 控 伸 _1; | 集 类 型 


Translationl 沁 圆柱 到 癌 
BB Rotationl 
ee 完成 这 接 定义。 


9.5.37 “放置 ”界面 〈 五 ) 


(3) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step19. 引入 元 件 ROLLER.PRT。 

Step20. 创建 ROLLER 和 BASET 之 间 的 平面 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 区 有 面 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 总 走 选项 卡 。 

(2) 定义 “平面 ”约束 。 在 模型 树 中 选取 ROLLER 中 的 基准 平面 DTM1 和 BASE 中 
的 基准 平面 FRONT 为 “平面 ”约束 的 参考 ， 此 时 误 豆 界面 如 图 9.5.38 所 示 。 


局 Connection ll (平面 ) 光束 已 且 用 


让 平面 
| 番 aorIER:DTW1:P2 基准 平 i | | [天 一 


周 BasE:FEONT:F3 (基准 平面 | 重合 * 
日 平移 灿 1 坊 称 
0 0.00 上 度 千 
日 旋转 轴 本 
元 成 连接 定 尽 。 


9.$.38 “放置 ”界面 (六) 
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Tt 


pk 


(3) 将 模型 显示 切换 到 FRONT 视图 ， 调 整 ROLL PART 的 位 置 大 致 如 图 9.5.39 所 示 。 


图 9.5.39 ”调整 模型 位 置 


(4) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 

Step21. 再 生 模型 。 单 击 覃 型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 星 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Task3. 定义 仿真 与 分 析 

Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模块 。 

Step2. 定义 凸轮 连接 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 全 WY， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连 接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 区 自动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 | 确定 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 凸 辑 2 选项 卡 ， 
选取 图 9.5.41 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确定 按钮 。 


选取 此 曲面 、 
\ 


\ 


选取 此 曲面 ”4 


图 9.5.40 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 图 9.5.41 定义 “凸轮 2” 的 参考 
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(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 必 造 选项 卡 设 置 
图 9.5.42 所 示 的 参数 。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


图 9.5.42 ”定义 凸轮 连接 属性 (一) 


(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 | 区 定 按钮 。 

Step3. 定义 凸轮 连接 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 凶 旺 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连 接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 喇 自动 选择 复 选 枉 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确定 _ 按 钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 号 散 2 选项 卡 ， 
按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 9.5.43 所 示 曲 面 〈 共 四 个 面 ) 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 
话 框 中 的 强 下 按钮 。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 晨 性 选项 卡 ， 设 
置 图 9.5.44 所 示 的 参数 。 


跌 较 从 动 术 构 和 连接 定 间 
| 和 名称 
选取 此 曲面 Cam 了 bowet 之 
\ 


MW. = 10.03| 


图 9.5.43 ”定义 “凸轮 2” 的 参考 图 9.5.44 ”定义 凸轮 连接 属性 〈 二 ) 
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Step4. 定义 凸轮 连接 3。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名 喀 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 
机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 Yi 自动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 _ 绚 下 掖 钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 口 襄 2 选项 卡 ， 
选取 图 9.5.45 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 ,确定 按钮 。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 四 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 时 性 选项 卡 ， 设 
置 图 9.5.46 所 示 的 参数 。 


(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 确定 按钮。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


Cam Follower3 


选取 此 曲面 


图 9.5.45 ”定义 “凸轮 2” 的 参考 


(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 | 蚤 害怕 

Step5. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 塌 ， 系 统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 装配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 定 久 尾 性 下 拉 列 表 中 选择 密度 选项 , 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.85e-09， 
按 Enter 键 确认 。 


(5) 单 击 得 下 按钮 ， 完 成 质量 属性 的 定义 。 
Step6. 设置 重力 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹 出 “重力 ”对 话 框 。 
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(2) 设置 重力 方向 。 在 方 岂 区 域 中 设置 X=0，Y=-1， Z=0， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 
时 重力 方向 如 网 9.5.47 所 示 。 


图 9.5.47 重力 方向 


(3) 单 击 | 确定 _ 掖 钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 
Step7. 设置 初始 位 置 。 
(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 


对 话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 黑 区域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshotl ) 。 


(3) 单 击 二 名 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step8. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 和 条件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 于 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 在 聘 胃 下 拉 列 表 中 选择 mapshotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 气 按钮 。 

(3) 单 击 碍 下 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step9. 定义 伺服 电动 机 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .SS， 系 统 弹 出 “电动 机 ” 操 
控 极 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.5.48 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 轮 那 奉 狠 信息 选项 卡 ， 在 驱动 束 蛙 ”区域 的 
下 拉 列 表 中 选择 速 攻 选项 ， 在 图 部 基 开 :下拉 列表 中 选择 电量 选项 ， 设 置 A=50。 

(4) 单 击 操控 板 中 的 壬 按 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 
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选 此 连接 | 


挛 一 一 一 一 一 


图 9.5.48 ”选取 参考 对 象 


Step10. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 区 要 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文 本 框 中 输入 值 5， 在 国 枉 
入 值 100。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 二 二 本 置 区 域 中 选择 加 初中 条 件 状态 ; 单 选 项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 元 背 选项 卡 ， 选 中 [TF 启用 所 有 摩 深 和 [启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 玻 行 四 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 单 击 ” ”确定 “按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step11. 你 存 回 放 结 果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 细 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ,系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ; 
系统 采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ，” 可 在 .按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step12. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 .捕获 ..，”， 系 统 弹 
出 “捕获 ”对 话 框 ， 单 击 _ 奖 定 按钮， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “AUTO_ARM.mpg” 奏 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 | 闫 图 按钮 ， 系 统 返 回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 | 二 
钮 ， 关 闭 对 话 框 。 


文本 框 中 输 
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Task4. 测量 机 械 手 的 速度 


出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 较 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 。 

Q@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

选择 测量 类 型 。 在 训 可 时 下 拉 列 表 中 选择 于 度 选 项 。 

@ 选取 参考 点 。 选 取 图 9.5.49 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 县 站 二 下 拉 列 表 中 选择 EGG 

@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 _ 靖 下 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 


定义 测量 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 “ 淄 折 * ”区域 中 的 “测量 ”按钮 后 ， 系 统 弹 


图 9.$.49 ”选取 参考 对 象 


(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 msaswel 。 

(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 国 MnalysisDetinitionl 。 

(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 臂 按钮， 系统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.5.50 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 加 lysisDefinition 中 活塞 的 
速度 与 时 间 的 关系 。 

(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

(7) 单 击 美 图 按钮， 关闭“ 测量 结果 ”对 话 框 。 

Task5. 绘制 机 械 手 的 轨迹 曲线 

Step1. 选择 命令 。 在 | 机 构 功能 选项 卡 中 选择 ”分 析 ” -> 内 雪 迹 曲线 命令 ， 系 统 
弹出 “轨迹 曲线 ”对 话 框 。 
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图 9.5.50 “图形 工 具 ” 对 话 框 


Step2. 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 选取 BASE 为 “ 纸 零 件 ” 选取 图 9.5.49 中 的 顶点 为 
参考 对 象 。 

Step3. 选取 运动 结果 。 在 “轨迹 曲线 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 选择 加 起 aysisnefiaitioal 。 

Step4. 单 击 “ 轨 迹 曲线 ”对 话 框 中 的 ， 殖 下 按钮， 系统 即 在 机 构 中 显示 轨迹 曲线 ， 并 
在 纸 雪 件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 如 图 9.5.51 所 示 。 


图 9.5.51 轨迹 曲线 
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Step5. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 哈 
机 构 模型 。 
Step6. 保存 机 构 模型 。 


9.6 ”牛头 刨床 机 构 仿 真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 牛头 刨床 机 构 运 动 仿真 的 操作 过 程 。 该 仿真 实例 中 综合 运用 了 多 种 第 见 
机 构 ， 有 此 轮机 构 、 蜗 轮 蜗 杆 机 构 、 间 歇 机 构 、 带 传动 机 构 、 和 急 回 机 构 、 摆 动机 构 、 丁 轮 
连接 和 3D 接触 连接 等 ， 是 一 个 较为 全 面 的 综合 范例 ， 在 学 习 时 应 细心 体会 。 机 构 模 型 如 
图 9.6.1 所 示 ， 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo4.16\work\ch09.06\ok\ SHAPER_ASM.mpg 查 
看 机 构 运 行 状况 。 


9.6.1 “牛头 刨床 机 构 


Task1. 创建 电动 机 子 装 配 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo4.16\work\ch09.06\。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 motor_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 MOTOR_BODY.PRT， 并 使 用 上 且 回 认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 MOTOR_WHEEL.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.2 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 MOTOR_BODY 和 MOTOR_WHEEL 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 喜 按钮 ， 分别 选取 图 9.6.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.3 所 示 。 


-| 上 度 符 | 
状况 
完成 连接 定 尽 。 


9.6.3 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义“ 平移” 约束。 分 别 选取 图 9.6.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.6.4 所 示 。 


Connectiorn 1 (i 自 ) 


9.6.4 定义 “平移 ”约束 


(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.5 所 示 。 


9.6.5 完成 连接 的 创建 
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Task2. 创建 工作 台子 装配 

Step1. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 table_asm， 选 取 mns_asm_desi 印 模板 。 

Step2. 引入 第 一 个 元 件 TABLE BODYPRT， 并 使 用 内 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 第 二 个 元 件 TABLE_GEAR.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.6 所 示 的 位 置 。 

Step4. 创建 MOTOR_BODY 和 MOTOR_WHEEL 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 喜 按 钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.7 所 示 。 


Step6. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 ， 最 后 关闭 模型 。 | 


平移 :选取 这 两 个 平面 
从 


ES 2 


轴 对 齐 :选取 这 区 个 柱 面 


图 9.6.6 创建 销 (Pin) 连接 


己 Connection 1 [四 ) 光束 已 且 用 
日 轴 对 齐 
区 上 事 类型 


同和 TABLE_GEAR: 曲面 :FS ( 拉 重 < 
名 TABLE_B0DY : 曲面 :P2 ( 导 , 下 


平移 偏 移 

o 旋转 和 0.09 ”| 破 再 
状况 

新 建 集 完成 连接 定 欠 。 


图 9.6.7 定义 “ 轴 对 章 ” 约 束 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 


9.6.8 所 示 。 
局 Connectionr 1 ( 寺 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
昌平 寥 区 囊 尖 型 


国 和 TABLE_GEAR: 曲面 :FS ( 拉 [LT 重合 | 


勒 TABIE BonY :曲面 :F2 ( 导 | 坊 共 
口 旋转 辐 0.00 


所 后 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 欠 。 


图 9.6.8 ”定义 “平移 ”约束 
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(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.9 所 示 。 


图 9.6.9 ”完成 连接 有 的 创建 
Step5. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 ， 最 后 关闭 模型 。 
Task3. 创建 平移 机 构 子 次 配 
Step1. 新 建文 件 。 新 建 一 个 钱 配 模型 , 命名 为 translation_mech_asm, 选取 mns_asm_desien 


模板 。 

Step2. 引入 第 一 个 元 件 TRANSLATION_MECH _ BASE.PRT， 并 使 用 内 默认 约束 完全 
约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 第 二 个 元 件 TRANSLATION_MECH_SLIDER.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.10 
所 示 的 位 置 。 


旋转 ， 选取 这 两 个 平面 
-i 


PP 


Ta 


9.6.10 创建 请 块 〈Slider) 连接 

Step4. 创建 TRANSLATION_MECH_BASE 和 TRANSLAIION_MECH_SLIDER 之 间 的 
滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 前 叶 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 总 豆 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.6.10 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 查理 界面 如 图 9.6.11 所 示 。 

(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.10 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 玻 豆 界面 如 图 9.6.12 所 示 。 
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辐 Comection l ( 背 块 ] 芍 束 已 启用 
中 轴 对 章 
= 芍 束 类 型 
EI TRANSLATION_MECH_SLIDE a 
BY TRANSLATION MECH_BASE: 站 重 台 
旋转 坑 移 
器 平移 轴 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.11 “放置 ”界面 (一 ) 


辐 Comection 1 前 块 ) 区 上 束 已 启用 
轴 对 剖 

囊 旋转 芍 囊 类 型 
| TEANSLATIDON MECH SLINE 国 是 
El TEANSLATIDN MECH BASE: 坊 各 

口 平移 轴 0.00 | 

状况 
新 建 集 完成 连接 定 多 。 


图 9.6.12 “放置 ”界面 (二 ) 


(4) 将 元 件 TRANSLATION MECH SLIDER 移动 到 网 9.6.13 所 示 的 大 致 位 置 。 


图 9.6.13 ”调整 模型 位 置 


(5) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step5. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 ， 最 后 关闭 模型 。 

Task4. 创建 机 构 总 装配 

Step1. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 shaper_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
Step2. 引入 第 一 个 元 件 BODY.PRT， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 电动 机 子 组 件 MOTOR_ASM.ASM， 并 将 其 调整 到 图 9.6.14 所 示 的 位 置 。 
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“重合 ”约束 (一 ); “重合 ”约束 (二 ): 


“重合 ”约束 (三 ): 
这 两 个 平面 重合 、、 


=-—-—1 


9.6.14 ”创建 刚性 (Rigid) 连接 (一 ) 


Step4. 创建 BODY 和 MOTOR_ASM 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 刁 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 蔓 各 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -上 生 选项， 选取 图 9.6.14 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 斌 下 界面 如 图 9.6.15 所 示 。 


局 集 1 的 | 性 ) MY 约束 已 启用 
重合 
二 zl 天 | 
名 MOTOR_BODY : 曲面 :FS 时 六 1 ] re 
各 BoDY: 曲面 :F10 ( 拉 伸 8) sa 
中 新建 药 吏 起 移 
D0.00 | 
新 建 集 部 分 约束 


和 色 9.6.1$ “放置 ”界面 (三 ) 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 加 豆 | 界面 中 单 击 串 新 建 约 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 醒 癌 选项， 选取 图 9.6.14 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 总 走 


界面 如 图 9.6.16 所 示 。 
日 集 1 习性 ) [Wf 约束 已 启用 
重合 
和 约束 状 型 
| 了 hj MDTDR_HODY : 曲面 :F8 [ 拉 | | -| 重合 区 
由 3007 : 曲面 :F8 ( 拉 伸 6) 仿 移 
中 新 建 约 囊 0.00 皮 向 
新 建 集 长 部 


部 分 约束 


9.6.16 “放置 ”界面 《四 ) 
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(4) 定义 “重合 ”约束 (三 )。 参 考 步骤 (3) 选取 图 9.6.14 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 9.6.17 所 示 。 


日 集 1 (刚性 ) [YF 汐 束 已 启用 
二 约束 类 型 
Re 国 B 重合 " 


| 各 MoTOR_B0DY: 曲面 :78 ( 控 


EE 2 偏 移 
各 307: 曲面 :F8 冬 伸 6) | 后 痛 
新 建 约束 
新 建 集 和 和 
元 全 区 束 


图 9.6.17 “放置 ”界面 〈 五 ) 


(5) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.18 所 示 。 


色 9.6.18 ”完成 连接 


Step5. 引入 元 件 COUPLING_WHEEL.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.19 所 示 的 位 置 。 
Step6. 创建 COUPLING_WHEEL 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.19 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.20 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 平移 : 选取 这 两 个 平面 
八 


9.6.19 ”创建 销 (Pin) 连接 (二 ) 
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园 Connection 2 人 站) 
中 轴 对 齐 


平 乏 
入 旋转 轴 


新 建 集 


C 用 COUPLING_WHEEL: 曲面 :F: 
3007: 曲面 :F17 ( 拉 伸 _15; 


区 束 已 局 用 
约束 类 型 


坊 称 


0.00 | 


图 9.6.20 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 
9.6.21 所 示 。 


己 Conmnection 之 竹 肖 ) 
轴 对 齐 
让 平 乏 
名 和 COUPLING_WHEEL: 曲面 :7] 
名 3007: 曲面 :F8 ( 控 伸 _6) 


电 旋转 轴 


新 建 集 


图 9.6.21 


9.6.19 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


状况 


定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 导电 界面 中 单 击 吕 猴 苇 负 选 项 


页 ， 选 取 COUPLING WHEEL 


中 的 基准 平面 DTM3 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 区 秆 界面 右 侧 加 证 


六 六 


键 确认 ， 然 后 单 击 


辐 Connection 2 生 肯 ) 
办 对齐 


RY COUFLINS_WHEEL: DTMS:F] 


BODY :0TM2:F19 ( 茜 鹤 平面 


新 建 集 


图 9.6.22 


吾 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


按钮 ， 选 中 国庆 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.22 所 示 。 


当前 位 置 
0.0 2 

届 壮 季 自 置 
[WY 启用 重新 生成 值 
[最 小 限制 


[| 最 本 限制 


-1830.0 
180.0 


动态 尾 性 >》 


设置 位 置 参 数 (一 ) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 妾 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.23 所 示 。 
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图 9.6.23 ”完成 连接 的 创建 


Step7. 引入 元 件 COUPLING_GEAR.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.24 所 示 的 位 置 。 

Step8. 创建 COUPLING_GEAR 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.24 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.25 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 往 面 


”| 
这 两 个 平面 < 


图 9.6.24 创建 销 (Pin) 连接 (三) 


局 Conmection 3 (生活 ) 区 上 束 已 启用 
中 轴 对 这 本 
| couPLING_6EAR: 曲 面 :3| ee 
Bp a BODY: 曲面 :F18 ( 控 坤 _ 161 LL 重 台 
平移 Ee 
加 旋转 轴 0.00 展 辣 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.25 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.24 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.26 所 示 。 


Creo4.0 


运动 仿真 与 分 析 教 程 
思 Cormeetion 3 午 朋 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
中 王 和 约束 类 型 


| 时 hcouPLING_6EAR: 曲面 :F4 I $s | 
| Eu B00Y: 曲面 :F15 习 伸 _16) 坊 乏 
iE 0.00 | 


新 建 集 完成 连接 定 久 。 
图 9.6.26 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 四 喜 界面 中 单 击 口 施 甘 轴 选 项 ， 选 取 COUPLING_WHEEL 
中 的 基准 平面 DIM4 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 坚持 界面 右 侧 赚 前 管 年 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 按钮， 选中 呵 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.27 所 示 。 


回 Corrmeetior 3 诉 肯 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平移 0.0 -| 3 oo 
旋转 轴 恨 秆 地 站 村 | ” 
加 CouPLING_GEAR: 0TH4:Flf | [Hf 自用 重新 生成 全 
有 0DY:TTW2:F19 [ 甘 准 平面 门 最 小 限制 ee 
[| 量 去 限制 180.0 
动态 尾 性 > 
新 建 集 


图 9.6.27 设置 位 置 参数 (二 ) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.28 所 示 。 


一 一 一 一 一 


| 


图 9.6.28 ”完成 连接 的 创建 


Step9. 引入 元 件 SPLINE.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.29 所 示 的 位 置 。 


第 @@) 章 “Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


图 9.6.29 ”创建 圆柱 (Cylinder) 


轴 对 齐 : 人 


~ 


平移 轴 : 选取 这 两 个 表面 
\ 


4 


连接 (一 ) 


Step10. 创建 SPLINE 和 BODY 之 间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 问 圆柱 选项 ， 


板 菜单 中 的 臣下 选项 卡 。 


此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.6.29 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 查 下 界面 如 图 9.6.30 所 示 。 


辐 Conmection 4 {圆柱 ) 
中 轴 对 齐 
各 3FII 二 :曲面 :F1 ( 洽 并 ) 
出 员 B00Y: 曲面 :F17 ( 拉 伸 _15: 
平 称 轴 
日 旋转 轴 


新 建 集 


图 9.6.30 


装束 已 局 用 
区 束 状 型 
坊 乏 
0.00 | 


状况 


“放置 ”界面 《ZN) 


(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 全 所 界面 中 单 击 口 平移 负 选 项 ， 选 取 图 9.6.29 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 


(4) 设置 平移 轴 位 置 参数 。 在 下 喜 界面 右 侧 当 
果 方 向 相反 则 为 负 值 )， 并 按 Enter 键 确认 ， 单 击 


框 ， 此 时 惑 喜 界面 如 图 9.6.31 所 示 。 


局 Connection 二 【圆柱 ) 
轴 对 齐 
平移 轴 
名 sfLIHE: 曲面:F1 (合并 ) 
冯 800Y : 曲面 :F8 拉 伸 _6) 


旬 旋转 轴 


新 建 集 


图 9.6.31 


加 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 63 (如 


”| 按钮 ， 选 中 国 自用 重新 生成 值 复 选 
当前 位 置 重新 生成 值 
163.0 >> B3.0 
设置 零 位 置 
[Wi 自用 重新 生成 值 
[|] 最 小 限制 -1000000.0 
[| 最 志 限 制 1000000.0 
动态 尾 性 > 


“放置 ”界面 《七 ) 
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(5) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 更 下 界面 中 单 击 电 旋转 贡 选项， 在 模型 树 中 选取 SPLINE 中 
的 基准 平面 DTM1 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 
(6) 设置 位 置 参数 。 在 茧 置 界面 右 侧 当 前 位 置 | 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


键 确 认 ; 单 击 。 旁 按钮 ， 选 中 [ 儿 语 用 重新 生成 什 复 选 框 ， 此 时 让 走 界面 如 图 9.6.32 所 


一 


人 小。 


日 Comnection 4 (圆柱 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
灿 对 齐 
0 Ee a[ 3 |lo0 
旋转 轴 设置 季 位 置 | ” 


SPLINE:DTM1:F15 ( 厅 准 平 镶 )】 ”ff 启用 重新 生成 值 
6 FODY :DTH2:F19 ( 共 准 平生 


[|] 最 小 限制 -180.0 
[| 最 大限 制 180.0 
动态 屋 性 >> 


新 建 集 
9.6.32 “放置 ”界面 〈 八 ) 


(7) 单 击 操控 板 中 的 靶 按 钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 

Step11. 引入 元 件 BAR.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.33 所 示 的 位 置 〈 在 模型 树 中 隐藏 元 
件 SPLINE、COUPLING_WHEEL 和 COUPLING_GEAR )。 

Step12. 创建 BAR 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 襄 章 按钮， 分别 选取 图 9.6.33 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.34 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
/ ~、 


2 


平移 ;选取 这 两 个 平面 < 
9.6.33 ”创建 销 (Pin) 连接 〈 四 ) 


第 如 ) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 


辐 Conmection 5 (i 肖 ) 
中 轴 对 齐 


各 BAR: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 


串 3007 : 曲面 :F26 ( 拉 伸 _21; 


平移 
态 旋转 轴 


新 建 集 


综合 应 用 


区 束 已 局 用 


约束 类型 
.| 重合 


0.00 


图 9.6.34 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 
9.6.35 所 示 。 


辐 Commection_5 生 朋 ) 
轴 对 弃 
中 干 称 
着 BhE: 曲面 :F1 习 伸 _1) 
由 和 3007 : 曲面 :F27 ( 拉 仲 _22: 


加 旋转 轴 


新 建 集 


图 9.6.35 


9.6.33 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


约束 已 是 用 
光束 业 型 
.| 重 台 = 
坊 称 


0.00 


| 


状 证 


定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 口 施 竺 轴 选 项 ， 


选取 BAR 中 的 基准 平面 


DTMI1 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 人 参考。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 芒 避 -界面 右 侧 国 齐 E 


-区域 下 的 文本 框 中 输入 什 0， 并 按 Enter 


六 六 


键 确认 ， 然 后 单 击 


己 Conmection 5 {和 ) 
轴 对 齐 
平移 
旋转 轴 


PAR: 0TN1:F3 (基准 平面 ) 
名 BODY: DTN2:F19 ! 莽 鹤 平 盏 


新 建 集 


图 9.6.36 


按钮 ， 选 中 喇 所 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.36 所 示 。 


当前 位 置 

0.0 ™ 2 
设置 地 位 置 

[Wi 启用 重新 生成 值 

LL] 最小 限制 

LL 最 志 限 制 


-1830.0 
130.0 


动态 尾 性 》> 


设置 位 置 参数 〈 三 ) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.37 所 示 。 
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9.6.37 ”完成 连接 的 创建 


Step13. 引入 元 件 slider.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.38 所 示 的 位 置 〈 在 模型 树 中 隐藏 元 件 
BODY 和 MOTOR _ASM， 取 消 隐 藏 元 件 SPLINE、COUPLING _ WHEEL 和 COUPLING 
GEAR )。 


' _z 旋转 :选取 这 两 个 平面 


~ -了 -> 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 


”| 
aP 
Pd 


9.6.38 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 (一 ) 
Step14. 创建 SLIDER 和 BAR 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 旺 ; 痊 当选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 下 豆 洗 项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.6.38 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 总 喜 界面 如 图 9.6.39 所 示 。 


辐 Comection 日 [ 背 块 ] 芍 束 已 启用 


9 
| 万 5LIDER: 边 :Fz( 拉 伸 2) | -一 一 


有 BE: 过 :Fl ( 控 伸 _1) 二 到 = 
旋转 坑 称 
昌平 称 轴 0.00 尺 癌 
a 状况 
2 完成 连接 定义 。 


9.6.39 “放置 ”界面 〈 九 ) 


包 
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(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.38 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 划 站 界面 如 图 9.6.40 所 示 。 


辐 Comection B 有 块 ) 芍 束 已 启用 

轴 对 齐 

让 旋转 汐 束 类 型 

各 sLIDER: 曲 面 :2( 拉 伸 2 -二 本 全 

鄙 BAR: 曲 面 :了 1 牧 伸 1) | | 请 下 

日 平 称 轴 0.00 | 

状况 

I 完成 连接 定义。 


9.6.40 “放置 ”界面 〈 十 ) 


Step15. 创建 SLIDER 和 COUPLING_WHEEL 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 束 豆 界面 下 方 单 击 “新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 柬 


列表 中 选择 况 国 柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 弄 旦 按钮， 分别 选取 图 9.6.41 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 划 站 界面 如 图 9.6.42 所 示 。 


™— 


9.6.41 创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 (二) 


世 Conmmection Bf 月 块 ] 光束 已 号 用 
局 Comection 7 【圆柱 ) 
小 轴 对 齐 = 
[| 重 侣 


岂 sLIDER: 曲面 :73 ( 拉 伸 3; 
i COUPLIHG_WHEEL: 曲面 :F] 坊 称 


口 平 欧 轴 0.00 | 

已 旋转 轴 

新 建 信 状 i, 
完成 连接 定义 。 


9.6.42 “放置 ”界面 (十 一 ) 


(3) 单 击 操 控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 
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Step16. 引入 元 件 RAM.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.43 所 示 的 位 置 〈 在 模型 树 中 取消 隐 
藏 元 件 BODY )。 


/ 


旋转 ， 选 取 这 两 个 平面 和 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 -< 


9.6.43 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 (二 ) 


Step17. 创建 RAM 和 BODY 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 齐 呈 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [查理 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.43 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 蔓 址 界面 如 图 9.6.44 所 示 。 


己 Conmnection 8 1 少 块 ) 约束 妃 自用 
虽 轴 对 齐 a 
a Rh: 过 :Fll ( 拉 伸 8) | [站 二 
| 和 Bo0Y :过 :735 ( 控 伸 _25) 昌 
旋转 起 移 
日 平 移 轴 0.00 反 疝 


9.6.44 “放置 ”界面 〈 十 二 ) 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.43 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 灰 和 直 界面 如 图 9.6.45 所 示 。 


局 Connection 8 疹 块 ) 光束 已 息 用 
轴 对 齐 
+ 连 圈 0 
gg RM 曲面 F1 拉 促 1) | ”可 全 
种 B00Y: 曲面 :11 控 伸 _ 9) 坊 入 
日 平 冬 轴 0.00 | 
状 涡 
I 完成 连接 定名 。 


9.6.45 “放置 ”界面 (十 三 ) 


包 
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(4) 单 击 操 控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step18. 引入 元 件 ROD.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.46 所 示 的 位 置 ( 在 模型 树 中 隐藏 元 件 
BODY )。 
_7 轴 对 齐 :选取 这 两 个 柱 面 


放大 图 


MM Me Me ee ee ee 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 
图 9.6.46 创建 销 (Pin)〉 连接 (五 ) 
Step19. 创建 ROD 和 BAR 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.46 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.47 所 示 。 


局 Connection 名 {和 ) 芍 束 已 启用 


中 后 欧 束 类 型 
人 00- 曲面 :Ft 喧 伸 4) || 区 全 


加 BAR 曲面:F1 ( 拉 圳 17 J 下 人 

平移 仿 称 

日 旋转 轴 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.6.47 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.46 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.48 所 示 。 


思 Conneetion 9 虑 肖 ] 的 囊 已 自用 
轴 对 齐 
中 平移 欧 束 类 型 
时 EOD: 曲面 :F1( 拉 伸 1) | | | -重合 
rr 
昌 旋转 轴 D. 00 应 疝 
bi 完成 连接 定 欠 。 


9.6.48 ”定义 “平移 ”约束 
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Step20. 创建 RAM 和 ROD 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 


列表 中 选择 况 国 柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 计生 按钮 ， 分 别 选取 图 9.6.49 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 9.6.50 所 示 。 


放大 图 


= 


一 


选取 这 两 个 柱 面 


9.6.49 创建 圆柱 《Cylinder) 连接 (三 ) 


由 PConmection 马莉 肯 ) 光束 已 且 用 
己 Connection_10 1 圆柱) 
中 轴 对 齐 区 囊 尖 型 
各 EDD: 曲 面 :71 ( 拉 伸 _1) | -| 重合 
车 BM: 曲面 :了 7( 拉 伸 6) | 斋 芒 
BB Translationl 0.00 皮 癌 
BB Rotationl 状况 
I 完成 连接 定义 。 


9.6.50 “放置 ”界面 《十 四 ) 


(3) 单 击 操控 板 中 的 置 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.51 所 示 。 


放大 图 


9.6.51 ”完成 连接 的 创建 


Step21. 引入 元 件 GEAR.PRT,， 并 将 其 调整 到 图 9.6.52 所 示 的 位 置 ( 在 模型 树 中 取消 隐 


藏 元件 BODY )。 
Step22. 创建 GEAR 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 


第 9) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 于 皇 按钮 ， 分 别 选取 图 9.6.52 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 草 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.53 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 商 个 柱 面 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 2 全， 
图 9.6.52 ”创建 销 (Pin) 连接 (六) 
己 Conmection 11 上告 肖 ] 约束 已 启用 


中 轴 对 齐 
各 GREAR: 曲面 :F34 (种 出 项 


到 BonY: 曲面 :P21 ( 拉 伸 _17; Es 
平移 吉 移 
日 旋转 轴 0.00 尽 阿 
状况 
完成 连接 定 多。 


图 9.6.53 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.52 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
9.6.54 所 示 。 


忆 Conmection 11 (二 ) 约束 已 启用 
负 对 齐 
日 平移 约 囊 闪 型 


军 


国 和 GEEAR: 曲面 :F34 ( 伸 出 项 : .本 重 台 
oj BonY: 曲面 :F18 ( 拉 伸 _16: 篇 区 


日 旋转 轴 0.00 必 壬 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 9.6.54 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 式 走 界面 中 单 击 吕 旋 转 负 选项 ， 选 取 GEAR 中 的 基准 平面 
RHGHT 和 BODY 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 
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(5) 设置 位 置 参数 。 在 让 喜 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -5.3， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 ”按钮 ， 选 中 [V 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.55 所 示 。 


辐 Connection_11 生肖 ] 当前 位 置 重新 生成 但 
轴 对 齐 一 一 
和 -5.3 了 | | -5.3 
旋转 轴 机 四 要 位置， 


GREAR: RIGHT:F1 虑 稚 平 | Ff 启用 重新 生成 值 
同和 BODY :0TM2:F19 (基准 平生 


[| 量 小 限制 -180.0 
[| 最 大 限制 180.0 
动态 尾 性 > 


新 建 集 


9.6.55 ”设置 位 置 参 数 〈( 四 ) 


(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.56 所 示 。 


9.6.56 ”完成 连接 的 创建 


Step23. 引入 平移 机 构 子 组 件 TRANSLATION_MECH_ASM.ASM， 并 将 其 调整 到 图 
9.6.57 所 示 的 位 置 。 


“重合 ”约束 (三): 


这 两 个 平面 重合 
i、 
“重合 ” 约束 (—): 
这 两 个 平面 重合 
-二 
Ca 2 


“重合 ”约束 (二): 
7/ 这 两 个 平面 重合 
/ 
/ 


放大 图 


9.6.57 ”创建 刚性 (Rigid)〉 连接 (二) 


Step24. 创建 BODY 和 TRANSLATION_MECH ASM 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 叶 刚 性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 
板 菜单 中 的 | 勤 吾 尘 项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 工 重合 选 项 ， 选 取 图 9.6.57 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 。 

(3) 定义 “重合 ”约束 (二 )。 在 , 茂 置 界面 中 单 击 肪 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重合 选项 ， 选 取 图 9.6.57 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 。 

(4) 定义 “重合 ”约束 (三)。 参 考 步骤 (3) 选取 图 9.6.57 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 妆 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.58 所 示 。 


9.6.58 ”完成 连接 


Step25. 引入 元 件 SYN_ROD.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.59 所 示 的 位 置 。 


， 旋转 : 选取 这 两 个 平面 


> 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 


9.6.59 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 (三 ) 


Step26. 创建 SYN_ROD 和 TRANSLATION_MECH_SLIDER 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 于 前 中 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 癌 豆 洗 项 卡 。 


Creo4.0 
运动 仿真 与 分 析 教 程 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 几 9.6.59 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
| 此 时 谭 豆 界面 如 图 9.6.60 所 示 。 


己 Conmnection 13 书 块 ) 光束 已 且 用 
串 轴 对 齐 a 
SYH_ROD: 进 :Fl( 拉 伸 1)| ee 
By TRANSLATION_MECH_SLIDE -| 重 人 
旋转 坑 称 
日 平移 灿 0.00 展 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.60 “放置 ”界面 《十 五 ) 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.59 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 萌 站 界面 如 图 9.6.61 所 示 。 


辐 Comection 13 1 彰 块 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 
让 旋转 芍 束 类 型 


CSYH_ROD: 曲面 :F1 ( 拉 仲 _] [| 重合 
BY TRANSLATION MECH SLIDI 仿 和 


6 平 忒 轴 0.00 户 阿 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


9.6.61 “放置 ”界面 (十 六 ) 


Step27. 创建 SYN_ROD 和 GEAR 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 吝 吾 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 帝 国 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 弄 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.62 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 苯 加 界面 如 图 9.6.63 所 示 。 


图 9.6.62 创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 (四) 


第 9) 章 (reo 运 


由 Cornmection 13 1 省 块 ) 
局 Connection_14 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 
| 名 sxH_R0D: 曲面 :了 1 ( 拉 伸 1 


| 时 REAR: 曲面 :F36 ( 控 伸 _2; 


Translationl 
Rotationl 


新 建 集 


图 9.6.63 


云 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


芍 束 已 启用 
约束 类 型 
国 S| 重合 
坑 称 
0.00 | 


状 涡 
完成 连接 定 ,*。 


“ 放 重 ”界面 (十 七 ) 


(3) 单 击 操 控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 


Step28. 引入 元 件 WHEEL.PRT， 并 将 其 


调整 到 图 9.6.64 所 示 的 位 置 。 


_, 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
/ 


放大 图 | 


-A 


进取 这 两 个 平面， 


平移 : 
图 9.6.64 创建 销 (Pin) 】 


连接 (七) 


Step29. 创建 WHEEL 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 六 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 总 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.64 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.65 所 示 。 


局 Connection 15 {外 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 这 | 
万 WHEEL: 曲 面 :了 9 和 伸 1) 一 一 
| 如 B00Y: 曲面 :P23 ( 拉 伸 _19; 十 于 
平移 仿 徐 
日 旋转 轴 .00 到 问 


状况 
dd 完成 连接 定义 。 


图 9.6.65 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 
图 9.6.66 所 示 。 


分 别 选取 图 9.6.64 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
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己 Conmection 15 (生活 ) 约 上 囊 已 启用 

轴 对 章 a 

中 平移 约束 闪 型 


和 0HEEL: 曲面 :P7 rf 申 出 项 ] | -上 重 台 
加 B00Y: 曲面 :F23 拉 伸 _19; | 坊 欧 
昌 旋转 轴 0. 00 本 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.66 ”定义 “平移 ”约束 


Step30. 创建 WHEEL 和 SYN_ROD 之 间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 站 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 


列表 中 选择 沈 加 往 选 项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 让 旦 按钮， 分别 选取 图 9.6.67 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 9.6.68 所 示 。 


放大 图 


| 
EE 
Cd 1 
mm 
ea 


选取 这 两 个 柱 而 
9.6.67 创建 圆柱 (Cylinder〉 连接 (五) 


辐 Conmection_15 { 钙 ) [Yi 已 启用 集 
局 Correctior le6 【圆柱 ] 
中 轴 对 齐 集 名 称 


HH Conmection lB 


a sYH_RDD: 曲面 :F1 ( 接 申 集 兴 型 


BB Translationl St 圆柱 “| 上 友和 同 
BB Rotationl 


9.6.68 “放置 ”界面 《十 八 ) 


(3) 单 击 操 控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 
Step31. 引入 元 件 SCREW.PRT， 并 将 其 调整 到 图 9.6.69 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 、 


一 一 | 
- 
过 


1: 选取 这 两 个 平面 


图 9.6.69 ”创建 销 (Pin) 连接 〈 八 ) 


Step32. 创建 WHEEL 和 BODY 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 总 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.69 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.70 所 示 。 


加 Connection_17 全 月 ) 光束 已 启用 
中 轴 于 齐 el 
Ea SCREW: 曲面 :F10 ( 拉 伸 _21 一 
各 Bonr: 曲 面 :Fl 拉 伸 1) | 二 村: 


平移 起 移 
晶 旋转 轴 0.00 上 反 向 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.70 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.69 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.71 所 示 。 


忆 Conmection 17 (生活 ) 弛 此 已 启用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 约束 兴 型 


| 各 SCREW: 曲面 :Fl2 ( 拉 伸 _4; .重合 |* 


| 如 007: 曲 面 :了 1 拉 伸 1) | 坊 共 
日 旋转 轴 0.00 反 辣 
状况 
完成 连接 定义 。 


9.6.71 定义 “平移 ”约束 


(4) 单 击 操 控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 
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Step33. 引入 工作 台 组 件 TABLE_ASM.asm， 并 将 其 调整 到 图 9.6.72 所 示 的 位 置 〈 在 模 
| 型 树 树 中 隐藏 元 件 RAM)。 


- > 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 


9.6.72 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 (四) 
Step34. 创建 TABLE_ASM 和 BODY 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 号 ; 背 染 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 区 间 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.6.72 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 


此 时 谭 豆 界面 如 图 9.6.73 所 示 。 


辐 Comection_18 前 块 ) 光束 已 且 用 
率 轴 对 齐 | 
0 TABLE BODY: 渤 :F2( 导 入 | | a 
gj BODY : 进 :F12 ( 拉 伸 _101 二 要: 
旋转 坑 乏 
吕 平 穆 轴 0.00 户 阿 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.73 “放置 ”界面 (十 九 ) 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.72 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 草 站 界面 如 图 9.6.74 所 示 。 


辐 Comection_18 (月 块 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 
中 旋转 约束 类型 


各 ThBLE_BoDY: 曲面 :F2 ( 导 , .二 重合 
| 如 和 B00Y : 曲面 :Fl2 [ 控 伸 _10; i 
入 平 乏 轴 i 下 


状况 
新 建 入 完成 连接 定名 。 


图 9.6.74 “放置 ”界面 (二 十 ) 


第 9) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 刘 下 界面 中 单 击 号 平移 灿 选 项， 选取 图 9.6.75 所 示 两 个 平面 
为 平移 轴 参 考 。 


选取 这 两 个 平面 、、 
\ 


9.6.75 ”设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 让 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -167， 并 按 
Enter 键 确认 ; 然后 单 击 ”按钮 ,选中 [WY 自用 重新 生成 值 复 选 枉 ， 如 图 9.6.76 所 示 。 


辐 Connection_18 0 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 慎 
轴 于 齐 
旋转 | -167.0 下 3 -187.0 
平稳 轴 奴 置 零 位 置 
EO TABLE POTDY 曲面 :F2 导 ,| Ff 自用 重新 生成 什 
部 B00Y :曲面 :F3 入 伸 3) 器] 最 小 限制 -1000000.0 
[| 最 大 限制 1000000.0 
动态 屋 性 >> 
新 建 集 


图 9.6.76 “设置 位 置 参数 (五 ) 
(6) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Task5. 定义 仿真 与 分 析 
Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应用 程序 功能 选项 卡 ”运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 
进入 机 构 模块 。 
Step2. 定义 凸轮 连接 1。 


(1) 调整 元 件 SCREW 至 图 9.6.77 所 示 的 大 致 位 置 。 
(2) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名 喀 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动 


机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 
(3) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 昨日 动迁 反复 选 框 ， 选 取 图 9.6.77 所 示 曲 
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(4) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 品名 2 选项 卡 ， 
选中 对 话 框 中 的 Y 自动 迁 择 复 选 框 , 选取 图 9.6.77 所 示 曲 面 2 为 “凸轮 2” 的 参考 , 单 击 “ 选 


面 1 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 | 确定 按钮 。 


”~ 曲面 2 


9.6.77 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 
(5) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 时 性 选项 卡 ， 设 
置 图 9.6.78 所 示 的 参数 。 


白 索 从 动机 构 和 连接 定 久 


Step3. 定义 齿轮 副 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 地?， 系统 弹出 “ 具 
轮 副 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “齿轮 1”。 在 图 9.6.79 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 为 定义 对 象 ， 输 入 齿轮 1 的 
节 圆 直径 值 41.5。 

(3) 定义 “齿轮 2”。 单 击 病 既 选项 卡 ， 在 图 9.6.79 所 示 的 模型 上 选取 连接 2 为 定义 对 


第 @@) 章 Creo 运 动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 


象 ， 输 入 齿轮 2 的 节 圆 直径 值 41.5。 
(4) 完成 齿轮 副 定义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 三 正 按钮 。 


图 9.6.79 ”此 轮 副 设置 
Step4. 定义 市 传动 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 档 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 带 ” 按 钮 多 项 ,系统 弹 出 “ 带 ” 
操控 板 。 
(2) 选择 参考 。 选 取 图 9.6.80 所 示 的 曲面 1， 按 住 Ctrl 键 ， 再 选取 曲面 2 为 参考 。 
(3) 单 击 “ 带 ”操控 板 中 的 溉 按 钮 。 


放大 图 


图 9.6.80” 带 传动 设置 


Step5. 定义 蜗轮 蜗杆 连接 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 写 ?， 系 统 弹出 “ 具 
EC 副 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 选择 定义 类 型 。 在 要 可 下 拉 列 表 中 选择 晤 区 选 项 。 

(3) 定义 “蜗轮 ” 在 图 9.6.81 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 为 定义 对 象 ， 输 入 蜗轮 的 节 圆 
直径 值 60。 

(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 袁 台 选项 卡 ， 在 图 9.6.81 所 示 的 模型 上 选取 连接 2 为 定义 对 象 。 

(5) 完成 蜗轮 蜗杆 副 连 接 。 单 击 “ 具 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 。 兢 定 ”按钮 。 
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放大 图 


9.6.81 齿轮 副 设 置 


Step6. 定义 3D 接触 1。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 又 ， 系 统 弹出 
“3D 接触 ”操控 板 。 


(2) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 依次 选取 图 9.6.82 所 示 的 曲面 1 和 曲面 2 为 参考 对 象 。 


-一 曲面 1 


-一 曲面 2 


9.6.82 ”定义 3D 接触 1 
Step7. 定义 3D 接触 2。 参 考 操作 步骤 Step6， 依 次 选取 图 9.6.83 所 示 的 曲面 3 和 曲面 
4 为 参考 对 象 。 


nn 


曲面 4 


i i i i me 


9.6.83 定义 3D 接触 2 
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Step8. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .P， 系 统 弹 出 “电动 机 ” 操 
控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.6.84 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 电 动机 ”操控 板 中 的 轮 廊 详细 信息 选项 卡 ， 在 驱动 娄 旦 区 域 
的 下 拉 列 表 中 选择 速 刘 选项 ， 在 函数 类 型 :下 拉 列 表 中 选择 宇 量 选项 ， 设 置 A=45， 

(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 


/选取 此 连接 


图 9.6.84 ”选取 参考 对 象 


Step9. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ”区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 号 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step10. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 “ 拖 动 ”命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 


对 话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 时 区域 中 的 汞 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 


(3) 单 击 辩 图 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 
Step11. 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 “ 另 折 ~” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 


对 话 框 。 
(2) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 加 上 
输入 值 10。 


(3) 定义 初始 配置 。 在 者 葡 配 置 区 域 中 选择 回 快照: 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快照 “Snapshot1 ”。 
(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 至 行 馈 ) 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
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(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 ，” ”时 下 ”按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 
Step12. 保存 回放 结果 。 


(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ,系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 
(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 、 吕 在 
Step13. 输出 视频 。 
(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四， 系统 弹出 “动画 ”对 话 杠 ， 
(2) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 划 获 .- |， 系统 弹 
出 “捕获 ”对 话 框 ， 单 击 _ 斑 下 按钮， 机 构 开 始 运 行 输出 视频 文件 。 
(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “SHAPER_ASM.mpg” 查 看 结果 。 
美 用 校 钮 ， 系 统 返 回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 


女 钮 ， 即 可 你 存 仿真 结 朱 。 
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